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A LA OPINION PUBLICA 


La Asociación Argentina de Editores de Revistas de- 
nuncia la flagrante violación a la vida humana y la libertad 
de prensa cometida a través del asesinato del periodista 
José Luis Cabezas, perteneciente a la revista Noticias. 

Este acto de vandalismo criminal sin precedentes, no 
sólo por sus consecuencias, sino por el modo en que fue 
planeado y ejecutado, afecta las fibras más íntimas del 
cuerpo social y genera el repudio de la comunidad en su 
conjunto. 

Esta entidad manifiesta sus profundas condolencias 
hacia los deudos del periodista asesinado y exhorta a la 
sociedad a defender a las instituciones fundamentales de 
la República con la esperanza de que quienes ejercen el 
periodismo independiente no sufran nuevos martirios, co- 
mo éste, que acongoja a todos los argentinos. 

Exigimos a las autoridades que pongan todo su em- 
peño en llevar a los culpables ante la justicia para que 
reciban el castigo que merecen. 





Asociación Argentina de Editores de Revistas 


En estos momentos no podemos darle un mensaje "conven- 
cional”. Como comunicador social me veo en la obligación de luchar 
por la libertad de ideas y expresión, siempre que no atenten a la 
moral y buenas costumbres. Si la intención de quienes hacemos 
Saber Electrónica es informarlo e impartir conocimientos, no pode- 
mos pasar por alto este acto aberrante y repudiable. 


Ing. Horacio D. Vallejo 
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ARTICULO DE TAPA 





10 PROYECTOS 
DE COLECCION 





El Artículo de Tapa de esta edición ha sido redactado en base a los 
proyectos que han enviado nuestros lectores desde abril de 1996 hasta 
diciembre de ese año. Muchos de los mencionados proyectos son simi- 
lares a circuitos publicados con anterioridad, los que poseen sustan- 
ciales reformas que permiten desempeños diferentes. Son 10 Proyectos 
que se describen a continuación, bajo la Sección: "Montajes" 


Preparación y Comentarios: Horacio D. Vallejo 
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MONTAJES 


SONAR 


MEDIDOR DE DISTANCIAS 


Veremos en forma sen- 
cilla cómo podemos 
medir distancias por 
medio de la reflexión 
de señales, especiífica- 
mente sonidos. 
mostramos en la prácti- 
ca el principio de 
funcionamiento 


sonar. 


La demostración del principio 
de funcionamiento del sonar y de 
la medición de distancia por 
medio de sonidos se puede hacer 
de manera sencilla en un labora- 
torio de electrónica que posea un 
osciloscopio. 

El circuito que describo no es 
nuevo y permite demostrar cómo 
funciona el sonar (medición de 
profundidad por eco), la medición 
de distancias por pulsos usada en 
electrónica industrial, y hasta se 
puede extender al radar, que tiene 
como diferencia solamente el he- 
cho de usar ondas de radio y no 
ondas acústicas. Construí el cir- 
cuito en base a otro del profesor 
Newton Braga, al que le realicé al- 
gunas modificaciones sencillas 
que me permitieron obtener 


De- 


del 





Por Walter Luis Núñez 


mejores resultados en mis experi- 
encías caseras. 

Como en nuestro proyecto ex- 
perimental usamos ondas sonoras 
de pequeña potencia, el montaje 
no es crítico, no ofrece peligros de 
manipulación, y además usa com- 
ponentes de bajo costo. 

Las características son: 


* Alcance: 1cma5m 

* Frecuencia de operación: 
entre 20 y 10.000Hz 

* Potencia de emisión: infe- 
rior a 1W 

* Tensión de alimentación: 
6al2V 


El sonido se propaga por el 
aire, en condiciones normales de 
temperatura y presión, a una ve- 
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locidad que puede ser aproximada 
a 340m/s. 

Esto significa que si el sonido 
puede ser reflejado en un obstácu- 
lo, tendremos un retorno que de- 
morará en llegar a la fuente 
emisora un tiempo proporcional a 
la distancia. Por ejemplo, si el ob- 
stáculo estuviera a 17 m de dis- 
tancia, el sonido tendrá que recor- 
rer 34 m para ir y volver y tardará 
en el trayecto 1/10 de segundo. 

Si quisiéramos usar ondas 
sonoras para medir distancias, lo 
que precisamos entonces es un 
dispositivo emisor, un dispositivo 
que reciba el eco, y algo capaz de 
medir el tiempo que transcurre 
entre la emisión y la recepción. 

El emisor para el caso de on- 
das sonoras es un simple os- 


SONAR MEDIDOR DE 


MICEODF 


cilador de audio conectado a un 
amplificador y a un parlante. El 
receptor es un micrófono conecta- 
do a un amplificador, y el disposi- 
tivo capaz de medir los tiempos es 
un osciloscopio. 

Sin embargo, para poder al- 
canzar nuestros objetivos, debe- 
mos hacer algunas considera- 
ciones técnicas. 

Si trabajamos con una señal 
senoidal, la ondulación que ella 
representa puede confundirse fá- 
cilmente con el eco y no ten- 
dremos definición en su retorno. 

Para tener una definición en el 
retorno, precisamos trabajar con 
pulsos de corta duración. 

De esta forma, en nuestro 
proyecto tenemos un oscilador 
que produce, a una cierta frecuen- 
cia, pulsos de duración muy corta 
y que son aplicados al parlante. 

De esta forma, estos pulsos 


si. 


5 +6 A12U 


AL VERT.DEL 
OSCILOSC. 





son inicialmente aplicados al os- 
ciloscopio para dar la referencia a 
la cuenta de distancia, o sea, para 
hacer la marcación del cero de 
distancia. 

El pulso se propaga entonces 
en la forma de sonido, y al ser 
captado de vuelta por el micrófono 
es llevado al osciloscopio después 
de amplificado, resultando en un 
pulso de retorno. 

La separación entre el pulso 
producido y el retorno, nos da la 
distancia entre el objeto reflector y 
la fuente de señal. 

Si el pulso fuera de corta du- 
ración, podemos fácilmente distin- 
guir el pulso reflejado de la señal 
emitida, lo que no ocurre si el pul- 
so tuviera una duración más 
larga, cuando puede haber una 
mezcla del retorno de la señal que 
todavía está yendo, dificultando 
mediciones de distancias cortas. 
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DISTANCIAS 


La tasa de 
repetición de los 
pulsos es impor- 
tante, pues de- 
termina la ban- 
da de distancias 


que podemos 
medir. 
Esto debe 


tenerse en cuen- 
ta, pues el pulso 
de retorno debe 
estar presente 
en el micrófono 
antes de que el 
pulso siguiente 
de envío sea 
producido. 

De esta for- 
ma, si los pulsos 
se produjeran 
en una frecuen- 
cia de 100Hz, 
eso significa que 
el sonido recor- 
rerá 3,4 metros en el intervalo de 
tiempo existente entre dos pulsos. 
Esta será la distancia alcanzada 
con esta frecuencia. 

Es fácil comprender que si 
fuera necesario medir distancia 
menores, precisaremos frecuen- 
cias cada vez más bajas. 

Para demostraciones en un 
aula, usamos un objeto pequeño 
como reflector, y podemos emplear 
sin problemas frecuencias entre 
90 y 200 Hertz. 

En la figura 1 tenemos el dia- 
grama completo del equipo experi- 
mental que usamos para de- 
mostrar estos principios. 

El conjunto puede ser montado 
en una matriz de contactos o bien 
en una placa de circuito, impreso 
con la disposición mostrada en la 
figura 2. 

El potenciómetro Pl ajusta la 
frecuencia de los pulsos, mientras 


+6 A120 


SONAR MEDIDOR DE 
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AL VERT.OEL 
OSCILOSE. 


que el resistor R2, que puede ser 
reducido hasta 2,2kQ, determina 
la duración de los pulsos. El CI 
4093 funciona como un oscilador 
donde la frecuencia depende tam- 
bién del capacitor C2. 

En este circuito el capacitor se 
carga a través del diodo rápida- 
mente, pues ese tiempo es dado 
por el resistor R2 y se descarga 
lentamente por el resistor Rl y 
por el potenciómetro Pl. 

El pulso es aplicado al buffer y 
después al transistor amplificador. 

Una posibilidad de obtener 
pulsos con polaridad invertida 
para monitorización, se muestra 
por la conexión con líneas pun- 
teadas. Para mayores potencias, 


ADE 


L5 





nada impide que en lugar del cir- 
cuito usado tengamos la apli- 
cación de los pulsos a un 
amplificador de audio más po- 
tente, 

El receptor es un micrófono de 
electret que aplica las señales a 
un integrado LM386. En el poten- 
ciómetro P2 tenemos la sensibili- 
dad y en P3 el nivel de saturación 
para la entrada del osciloscopio. 

En operación, una vez hecho el 
ajuste de P3, trabajaremos sola- 
mente con Pl y P2. Ya que ten- 
emos frecuencias bajas, el emisor 
es un tweeter, pero con pulsos de 
cortísima duración que correspon- 
den a una velocidad de respuesta 
rápida. 
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PARLANTE 


MICROFONO 


DISTANCIAS 


El receptor es un electret 
común (hemos probado con 
un parlante y el resultado no 
fue muy bueno). Los circuitos 
integrados pueden ser monta- 
dos en zócalos y los resistores 
son de 1/8W. El capacitor C2 
será elegido de acuerdo con la 
banda de frecuencias que se 
pretende generar. 

Los capacitores electrolíti- 
cos son para 12V o más y los 
demás capacitores pueden ser 
de poliéster o cerámicos. 

Para conexión al oscilosco- 
pio recomendamos el uso de 
cables blindados para que no 
se superpongan a la señal 
ronquidos de la red, defor- 
mándola. 

D1 es un diodo de silicio 
de uso general y el transistor 
(91 debe ser dotado de un pe- 
queño disipador de calor. 

Para la prueba conecte la 
salida del circuito a la entrada 
vertical del osciloscopio y se- 
leccione en el osciloscopio un 
barrido lento (1ms por ejemp- 
lo). 

Ajuste el osciloscopio y tam- 
bién Pl para obtener un pulso o 
dos en la pantalla. 

Apunte entonces el parlante 
hacia un objeto próximo, a una 
distancia de 10 a 30 cm, un libro 
por ejemplo. El micrófono del re- 
ceptor debe estar colocado junto 
al emisor. 

Debe producirse un pulso de 
eco que aparecerá en la imagen 
después de actuar sobre P2 y P3 
para que tenga la mayor intensi- 
dad. Por la separación del pulso 
de eco del pulso emitido, tenemos 
la distancia entre el objeto y el 
aparato emisor. 

En una demostración, el oper- 
ador debe mover el libro u objeto 


SONAR MEDIDOR DE DISIANCIAS 


que sirva de reflector hacia ade- — 
lante y hacia atrás y mostrar a los 
presentes cómo la posición del eco 


Suponiendo que en lugar 
de sonido se usen ondas de radio, 
a qué distancia estaría el objeto 


en cierto experimento (dada la 
separación de los pulsos). 


se modifica en la pantalla. 

Vea que a medida que el objeto 
se aleja la intensidad del eco dis- 
minuye. 

En un ambiente grande en que 
deseemos obtener ecos de cosas a 
una buena distancia, el sistema 
debe dotarse de recursos direc- 
cionales para que no ocurran re- 
flexiones múltiples. 

En un curso técnico, el profe- 
sor puede proponer a los alumnos 
problemas como: 

— Dada la frecuencia de 
barrido y la separación de los pul- 
sos, determinar la distancia a que 
se encuentra el objeto detectado. 

— Determinar la mayor fre- 
cuencia que se puede usar para 
detectar un objeto hasta cierta 
distancia. 


LISTA DE MATERIALES 


Cl-1 - 4093 - integrado CMOS 
Cl-2 - LM386 - circuito integrado 
Q1 - TIP31 - NPN de potencia 

D1 - 1N4148 - diodo de silicio 

MIC - micrófono de electret 

PTE. - 80 x 10 cm o tweeter - par- 
lante o tweeter 

P1 - 1MO - potenciómetro 

P2 - 10KQ - potenciómetro 

P3 - 1kQ - trimpot 

C1 y C3 - 100uF x 12V - capaci- 
tores electrolíticos 

C2 - 100nF a 470nF - capacitor de 
poliéster o cerámico 

C4 - 470nF - capacitor cerámico 0 
de poliéster 
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C5 - 220uF x 12V - electrolítico 

C6 - 100nF - capacitor cerámico o 
poliéster 

R1, R2,R6 y R7 - 10kQ x 1/8W - 
resistor (marrón, negro, naranja) 
RS - 2,2k0. x 1/8W - resistor (rojo, 
rojo, rojo) 

R4 - 100kQ. x 1/8W - resistor (mar- 
rón, negro, amarillo) 

R5 - 4,7kQ x 1/8W - resistor (amar- 
illo, violeta, rojo) 

Varios: placa de circuito impreso, 
fuente de alimentación, zócalos 
DIL para los circuitos integrados, 
Jack de salida, cables, perillas para 
los potenciómetros, estaño, etc. 





MONTAJES 


EXPANSOR DE ESCALA 
PARA INSTRUMENTOS DE BOBINA MOVIL 


Se puede, posibilitando 
la medición de tensio- 
nes muy bajas, aumen- 
tar la sensibilidad de un 
multimetro y expandir 
su escala. 

Describimos un expan- 
sor de escala que tam- 
bién aumenta la sensi- 
bilidad de los testers 
comunes con insfru- 
mentos de bobina mó- 


vil, etc. 


Los instrumentos de bajo 
costo, del tipo analógico con ins- 
trumento de bobina móvil, 
poseen poca sensibilidad debido 
a la corriente necesaria para el 
accionamiento del mecanismo 
de deflexión de la aguja. 

A medida que mayor es la co- 
rriente de fondo de escala del 
instrumento utilizado, menor 
será la sensibilidad y, por lo 
tanto, mayor la influencia del 
instrumento sobre las medicio- 
nes realizadas. 

Los testers comunes poseen 
sensibilidad en la banda de 
10000 a 500000 por volt, lo 
que, en la mayoría de los casos, 
satisface las necesidades del 
técnico común pero, ciertamen- 


te, se presentan ocasiones en 
las que precisamos de una ma- 
yor sensibilidad, como, por 
ejemplo, cuando realizamos me- 
diciones de tensión en circuitos 
de muy alta resistencia (con co- 
rrientes poco intensas). 

En un circuito de este tipo, 
un multímetro de 100004 por 
volt, en la escala de O - 1 volt 
(menor escala), sufre una in- 
fluencia tal -de su propia resis- 
tencia interna- que la medición 
resulta con un error de más del 
30%. 

Para obtener precisión en es- 
te tipo de mediciones, la resis- 
tencia para el instrumento debe 
ser lo más elevada posible. Los 
multímetros digitales, y otros 
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Por Aníbal Reinoso 


dotados de recursos electróni- 
cos, ofrecen sensibilidad de mu- 
chos MO en todas las escalas. 
Esos circuitos utilizan transisto- 
res de efecto campo y, evidente- 
mente, al ser incorporados a un 
multímetro, elevan bastante su 
costo. 

Lo que proponemos en este 
artículo es un circuito que pue- 
de ser montado por el propio 
lector, para usarlo con su multí- 
metro en el caso de necesitar 
mediciones de mayor sensibili- 
dad. 

El circuito está intercalado 
entre el multímetro y el aparato 
analizado y eleva la sensiblidad 
del instrumento a más de 10MO 
en todas las escalas, lo que sig- 


EXPANSOR DE ESCALA 





nifica que en la escala menor de 
10mV, la sensibilidad será, en 
realidad, de 100MA por volt. 

El circuito también posee 
una llave conmutadora para 3 
escalas, todas de bajas tensio- 
nes, ya que los problemas de es- 
cala y sensibilidad, generalmen- 
te se producen con tensiones 
bajas. 

El circuito se alimenta con 
9V de una batería común, y co- 
mo el consumo de energía es 
muy bajo, esta batería dura mu- 





PARA 


chos meses, aun con uso fre- 
cuente. 

Las características se pueden 
resumir de la siguiente manera: 


e Sensibilidad: 11 mega- 
ohm (en todas las escalas) 

e Tensión de alimenta- 
ción: 9V 

e Bandas de 
100mV, 1V, 10V 

e — Escala usada del multí- 
metro: O - 1 volt 

e — Número de integrados: 1 


tensión: 
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INSTRUMENTOS DE BOBINA MOVIL 


e Corriente con- 
sumo menor que 1mA 


El circuito basa su 
funcionamiento en un 
amplificador operacio- 
nal con transistores de 
efecto de campo en la 
entrada (J-FET) del ti- 
po CA3140. 

Este componente 
presenta una elevadí- 
sima resistencia de 
entrada, lo que lo 
vuelve ideal para esta 
clase de aplicación. 

En nuestro circui- 
to, el amplificador ope- 
racional CA3140 está conectado 
como un amplificador de tensio- 
nes continuas, donde la ganan- 
cia se conecta como un amplifi- 
cador por la relación entre R6 y 
R5. 

La tensión a medir se aplica 
a la entrada no inversora a par- 
tir de una red resistiva que de- 
termina la escala. 

Esta red debe tener resisto- 
res de precisión para mayor 
confiabilidad del aparato. 

Sugerimos que estos resisto- 
res (R1, R2 y R3), así como R6 y 
R5, tengan entre 1 y 2% de tole- 
rancia para tener un instrumen- 
to con la misma precisión. 

Si hubiera dificultad para ob- 
tener los mencionados resistores 
pueden usarse otros de toleran- 
cias mayores, asociados de mo- 
do de lograrse el efecto deseado 
con base en la referencia de un 
instrumento comercial. 

El resistor R3 de 110kQ pue- 
de obtenerse conectando en se- 
rie un resistor de 100kQ con 
uno de 10k0. 

El trimpot Pl hace el ajuste 
de aro, a fin de llevar la salida 
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del operacional a 0 volt, en au- 
sencia de tensión en la entrada. 

Los diodos Dl y D2 limitan la 
excursión máxima de la tensión 
de salida a 1,6V. 

Si la escala del multímetro 
que se utiliza fuera de 1,5V, po- 
demos conectar 3 diodos en se- 
rie y, así, las nuevas escalas del 
instrumento pasarán a tener 
fondos de 150, 1,5 y 15V, sin 
otras alteraciones en el circuito. 

La resistencia de salida del 
operacional es muy baja, lo que 
significa que cualquier multíme- 
tro común, con sensibilidad en- 
tre 1000 y 500000 por volt, 
puede ser utilizado sin proble- 
mas. 

Para los de menor sensibili- 
dad (1000 a 50000 por volt) 
puede resultar necesario reducir 
el valor de R7 hasta 1k0. 

En la figura 1 vemos el dia- 
grama completo del expansor de 
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escala. La figura 2 muestra una 
sugerencia de disposición de los 
principales componentes en una 
placa de circuito impreso. 

Para el circuito integrado, su- 
gerimos la utilización de zócalo. 

La llave S2 debe ser de buena 
calidad para que las resistencias 
de contacto no afecten la preci- 
sión del funcionamiento del apa- 
rato. Para la prueba, conecte 
las puntas de prueba en Jl y J2 
y el multímetro en J3 y J4. El 
multímetro debe colocarse en la 
escala de O - 1 volt DC. 

Fíjese en la polaridad del 
multímetro en esta conexión. 

Accione Sl y ajuste Pl para 
obtener cero volt de lectura. 

Comprobado el funciona- 
miento del expansor, ya está lis- 
to para usarlo. Si tuviera dudas 
respecto de los valores de ten- 
sión medida, comience siempre 
por la escala más alta (10V). €y 
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LISTA DE MATERIALES 


CI-1 - CA3140 - Operacional. 
D17 y D2 - 1N4141 ó 1N914 S1 
- interruptor simple. 

S2 - llave de 1 polo x 3 posi- 
ciones. 

P1 - 1k0 - trimpot. 

B1 - 9V - batería. 

R1 - 10MO. (ver texto). 

R2 - 1MO (ver texto). 

R3 - 110k0. - (100kQ + 10kQ) 
ver texto. 

R4 - 47k0. x 1/8W -. 

R5 - 10k0. -. 

R6 - 90KQ - (ver texto). 

R7 - 4,7k0 -. 

C1 - 100uF x 12V - capacitor 
electrolítico. 


Varios 

Placa de circuito impreso, caja 
para montaje, zócalo para el in- 
tegrado, conectores, cables, sol- 
dadura, perilla para la llave, etc. 
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GENERADOR DE 
EFECTOS VISUALES 


Utilice el circuito prop- 
uesto para hacer prue- 
bas de funcionamiento 
aleatorio o bien como 
simulador de presen- 
cia. En locales comer- 
ciales o vidrieras pue- 
de ser usado para 
accionamiento de lu- 
ces o efectos. Posee 
cuatro temporizacio- 
nes que garantizan un 
f. uu n cc ¡| o n a m ¡e ont 0 
casi aleatorio con un patrón de accionamiento imprevisible. 





Por Raúl Hernán Líberman 


El circuito propuesto en esta 
nota permite la operación de 
relés con intervalos inesperados 
y por tiempos imprevisibles, por 
lo cual puede ser usado para el 
control de diversos tipos de dis- 
positivos. 

Como los ciclos de acciona- 
miento pueden variar desde al- 
gunos segundos hasta más de 
un minuto, las posibles aplica- 
ciones para este tipo de aparato 
son muchas. 

Como ejemplo inicial pode- 
mos citar la obtención de efectos 
aleatorios para luces de vidrie- 
ras. 

También puede emplearse co- 
mo simulador de presencia, pro- 


longándose al máximo tanto los 
tiempos de accionamiento como 
los intervalos, para accionar 
lámparas, aparatos de audio, 
motores, etc. 

Como instrumento sirve para 
la prueba de equipos que conec- 
taría, automáticamente, algún 
dispositivo en observación miles 
de veces -de modo automático y 
aleatorio- verificándose así su 
resistencia al uso. 

El circuito puede ser alimen- 
tado por tensión de 6 ó 12V de 
pilas, batería o fuente, según el 
tipo de relé usado y los interva- 
los previstos para su utilización. 

Las principales característi- 
cas son las siguientes: 
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Tensión de alimentación: 6 Ó 
124 

Corriente máxima: 100mA 

Corriente de carga: 24 

Ciclos aleatorios: 4 

Intervalos entre ciclos: algu- 
nos segundos a 15 minutos 

Tiempos de accionamiento: 
algunos segundos a 1 minuto 

Se emplea un circuito inte- 
grado 4093, donde cada com- 
puerta sirve como base para la 
construcción de un oscilador cu- 
yo ciclo activo es determinado 
por el resistor en serie con un 
diodo. 

De esta forma, el tiempo que 
el nivel de salida permanece alto 
es determinado por Rl y Cl en 
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la primera puerta y el tiempo en 
que el mismo permanece bajo es 
dado por R2, Pl y Cl. 

Como Rl1 y Cl tienen una 
constante de tiempo mucho me- 
nor que la obtenida por P1, R2 y 
Cl, el tiempo de salida alto es 
mucho menor que el de salida 
bajo. 





La relación entre P1/R2 y Rl 
determina, entonces, la forma de 
onda que obtenemos a la salida 
de cada compuerta. Como Pl es 
variable, este componente per- 
mite ajustar los intervalos entre 
los pulsos producidos por la pri- 
mera compuerta. Con las otras 
compuertas hacemos lo mismo, 
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pero cambiamos los valo- 
res de los resistores que 
determinan la duración de 
la salida en el nivel alto, o 
sea que R3, R5 y R7 son 
diferentes. 

Esto significa que ajus- 
tando P1, P2, P3 y P4, de 
modo ligeramente diferen- 
te, obtenemos no sólo dis- 
tintas frecuencias sino 
también pulsos de dura- 
ciones diversas. Combi- 
namos luego, las cuatro 
señales generadas en una 
salida única. 

Esta forma de onda es 
integrada, entonces, por 
un tren de pulsos de sepa- 
ración y duración seudoa- 
leatoria que sirven para 
accionar un relé vía tran- 
sistor Ql. 

Las duraciones y sepa- 
raciones de los pulsos de- 
penden mucho de los valo- 
res de los capacitores de 
Cl a C4. 

La alimentación del cir- 
cuito se puede hacer con 
tensión de 6 ó 12V, bas- 
tando para esto solamente 
usar el relé correspondien- 
te. 

En la figura 1 tenemos 
el diagrama completo del 
aparato. 

La disposición de los 
componentes en una placa 
de circuito impreso se 
muestra en la figura 2. 

Los resistores son de 1/8W o 
más y los electrolíticos son para 
12V o más. 

Los diodos pueden ser de uso 
general, y el relé es del tipo 
MCIRC1, si la alimentación fue- 
ra de 6V, y MC2RC2, si la ali- 
mentación fuera de 12V. 
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Los resistores Rl, R3, RD y 
R7 pueden ser alterados en la 
banda de 10 a 470k0 para la ob- 
tención de pulsos más estrechos 
o más anchos, según la aplica- 
ción pretendida para el aparato. 

Para el circuito integrado su- 
gerimos usar un Zócalo DIL de 
14 pines. 

También es posible cambiar 
los trimpots por potenciómetros, 
de modo de obtener un ajuste 
aleatorio de tiempos en un pa- 
nel. 

Para probar el aparato pode- 
mos conectar una lámpara co- 


DIr"LlO 





mún como carga. Accionando los 
trimpots o potenciómetros debe- 
mos tener accionamientos alea- 
torios de esta lámpara. Depen- 
diendo de la aplicación deseada, 
cambie los valores de los capaci- 
tores de cada oscilador. 

Estos componentes no tienen 
necesaria-mente, los mismos va- 
lores. 

Si se usa fuente de alimenta- 
ción 6 Ó 12V la misma debe ser 
estabilizada y tener, por lo me- 
nos, 900mA de salida. 

Un perfeccionamiento para 
este proyecto sería emplear otro 
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LISTA DE MATERIALES 


Semiconductores: 

CI-1 - 4093B - circuito integra- 
do CMOS 

Q1 - BC548 o equivalente - 
transistor NPN de uso general 
D1 a D9 - 1N4148 o equiva- 
lentes - diodos de uso general 


Resistores (1/8W, 5%): 
R1 - 100kQ 

R2, R4, R6 y R8 - 470kQ 
R3 - 220kQ 

R5 - 270kQ 

R7 - 330kQ 

R9 - 10k0. 


Capacitores 

(electrolíticos 12V o más): 

C1 a C4 - 10uF a 100uF - 
electrolíticos - ver texto 

C5 - 100uF - electrolítico 


Varios: 

P1 a P4 - 2,2M0 - trimpots o 
potenciómetros 

K1 - MC2RC1 (6V) o MC2RC2 
(12V) relé Metaltex o equiva- 
lente 

Placa de circuito impreso, Zó- 
calo para el integrado, fuente 
de alimentación, caja para 
montaje, cables, soldadura, 





4093 con 4 osciladores aleato- 
rios más, también ajustados pa- 
ra generar pulsos en intervalos 
diferentes. 

Se puede comprender de esta 
manera que resulta fácil obtener 
efectos visuales diversos en for- 
ma aleatoria, para lo cual se 
pueden construir tantos os- 
ciladores como canales sean 
necesarios. Los contactos de ca- 
da relé, servirán para accionar 
las lámparas. € 


MONTA] ES 
AUTOMATISMOS 





Se trata de 
un pequeño 
aparato que 
automatiza 
su ventfi- 
lador, de 
modo de 
mantenerlo 
en pleno 
fu n  - 


PARA VENTILADOR 





cionamiento por encima de una temperatura 
preestablecida. Aunque simple, el circuito es bastante 
interesante por presentar algunos recursos prácticos y 
ciertamente lo ayudará también en otras situaciones 


experimentales. 


No es raro que, en los días 
calurosos tengamos que prender 
y apagar muchas veces el venti- 
lador. Otras veces lo conectamos 
antes de acostarnos y después 
nos despertamos en mitad de la 
noche con frío e incómodos. Para 
solucionar este problema, u otros 
parecidos, proponemos un cir- 
cuito que funciona de modo se- 
mejante a un termostato, o sea, 
un circuito sensible a la temper- 
atura que automáticamente abre 
y cierra un circuito eléctrico, en 
nuestro caso alimentando un ven- 
tilador, para regular la temperatu- 
ra en los límites previamente es- 


Por Horacio Jauregui 


tablecidos. 

El circuito es bastante simple, 
lo que ciertamente permitirá al 
lector aplicar algunos recursos 
prácticos y muy interesantes co- 
mo la construcción de un zener 
de potencia a partir de la polar- 
ización de base de un transistor 
NPN. 

La temperatura para el ac- 
cionamiento del circuito y con- 
siguientemente del ventilador 
puede ser ajustada en una amplia 
gama, comprendida entre 20 y 
90C, mediante el simple ac- 
cionamiento de un potenciómetro. 

El sensor usado es un simple 
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diodo de silicio de uso general, co- 
mo el 1N4148, 1N4004 ó 1N4007, 
y también el BA315. En el proyec- 
to original usamos el diodo 
1N4.148 y, por lo tanto, los límites 
de temperatura que mencionamos 
anteriormente se verán modifica- 
dos en el caso que use otro tipo 
de diodo. La figura 1 muestra el 
circuito electrónico que pasamos 
a describir. 

El circuito no lleva transfor- 
mador. 

La tensión se disminuye a 
través del resistor R1, después de 
la rectificación de la corriente por 
el diodo Dl. La estabilización de 
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la tensión está dada por un "zener BD139) que tiene su polarización configuración del transistor Q1 es 
de potencia" construido alrededor de base dada por la corriente que de emisor común, tenemos una 
del transistor Ql1 (BD135 o atraviesa el zener D2. Como la ganancia de corriente muchas ve- 
ces superior a la corriente de po- 
larización de ese zener, lo que nos 
permite entonces obtener el zener 
de potencia. 

Aunque la corriente esté ajus- 
tada para que el circuito no so- 
brepase los 40mA, recordamos 
que un zener de potencia de ese 
tipo, podrá soportar corrientes 
mayores, del orden de centenares 
de miliamperes, lo que no sería 
posible con el simple uso de un 
zener de 400mW, Como el transis- 
tor disipa potencia bajo la forma 
de calor, recomendamos el uso de 
un pequeño disipador, para evitar 
el calentamiento excesivo del 
transistor Q1. El capacitor C1 fil- 
tra la corriente continua y debe 
tener una tensión de trabajo de 
250V. 

El led que se halla polarizado 
por el resistor R2 es optativo e in- 
dica que el circuito está conecta- 
do. 

El diodo D3, inversamente po- 
larizado, funciona como sensor de 
temperatura y polariza la base del 
transistor Q2 a través de la pe- 
queña corriente de fuga que es 
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una función de la temperatura. 
Tal hecho se debe a portadores de 
carga que son liberados en la jun- 
tura PN por el movimiento de ag- 
itación térmica de los átomos del 
material semiconductor. 

La asociación de los transis- 
tores Q2 y Q3 en par complemen- 
tario amplifica la corriente de 
base del transistor Q2. La ganan- 
cia en tensión y corriente de ese 
amplificador es controlada por la 
asociación de los resistores de po- 
larización del transistor Q3, re- 
spectivamente, R4 y Pl. Por el 
ajuste del potenciómetro Pl, 
obtenemos el nivel en la entrada 
no inversora del amplificador op- 
eracional CI-1. 

Este funciona como compara- 
dor de tensiones para el ac- 
cionamiento del relé Kl1. El diodo 
zener D4, polarizado por R5, 
mantiene el nivel de tensión de 
referencia en 4,7V para la entrada 
inversora del comparador. El divi- 
sor de tensión formado por los re- 
sistores R6 y R7 polariza la base 
del transistor Q4 cuando el CI-1 
está en nivel alto y, éste junta- 
mente con el transistor Y5 monta 
una configuración Darlington que 
funciona como driver para el relé. 

El diodo D5 juntamente con el 
capacitor C3 y el resistor R6, pro- 
duce un retardo de tiempo del or- 
den de 15 segundos, aproximada- 
mente, lo que ¡impide el 
rebatimiento de los platinos del 
relé, cuando las tensiones com- 
paradas entre las dos entradas 
del amplificador operacional fuer- 
an idénticas. El diodo D6 protege 
el circuito durante la 
desenergización de la bobina del 
relé. 

El fusible Fl evita que so- 
bretensiones de la red dañen el 
circuito. 


Para el montaje se recomienda 
el uso de zócalo para el circuito 
integrado CI-1. La soldadura del 
resistor R1 debe ser de modo de 
mantenerlo un poco alejado de la 
placa, en vista que cerca de 4W 
de potencia son disipados bajo la 
forma de calor por su cuerpo. El 
calor excesivo liberado directa- 
mente sobre la placa de circuito 
impreso puede provocar la defor- 
mación y hasta incluso, como 
consecuencia directa, la rotura de 
las pistas. 

El relé debe tener una tensión 
de trabajo de 12V y su bobina 
ofrece una resistencia entre 300 y 
4000. Los contactos deben ser 
para 10A resistivos bajo tensión 
de 250V CA. Para mayor facilidad 
en la construcción de este proyec- 
to, elegimos un relé cuya disposi- 
ción de pines es común a varios 
tipos existentes en el mercado. 

Así, podrá optar por el 
7F412012 (Schrack), MR31 (Nec), 
M-A012 (ICR) o también G1RC2 
(Metaltex). 

La figura 2 muestra la placa de 
circuito impreso que sugerimos 
así como la distribución de los 
componentes. Será muy intere- 
sante encerrar el circuito dentro 
de una cajita de plástico, dado 
que así se evitará el riesgo de 
choque debido a que no se emplea 
transformador reductor de ten- 
sión. 

Para finalizar recordamos que 
se debe hacer el montaje cuida- 
dosamente, en especial para los 
componentes que presentan po- 
laridad, como diodos y capaci- 
tores electrolíticos. 

Luego de revisar el montaje 
con la figura 2, conecte el aparato 
en la red y con el potenciómetro 
en medio curso, aproxime al sen- 
sor el soldador a una distancia de 
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LISTA DE MATERIALES 


Cl-1 - y A741 - amplificador opera- 
cional 

Q1 - BD135 - transistor de silicio NPN 
Q2, Q4, Q5 - BC337 - transistor de 
silicio NPN 

Q3 - BC327 - transistor de Silicio 
PNP 

D1- 1N4007 - diodo rectificador de 
silicio 

D3, D5, D6 - 1N4148 - diodos de si- 
licio de uso general 

D2 - BZX79C12V - diodo zener de 
12V 

D4 - BZX79C4V7 - diodo zener de 
4,7V 

LED - led común 

K1 - relé - ver texto 

C1 - 4,7uF x 250V - capacitor elec- 
trolítico 

C2 - 2,2uF x 16V - capacitor elec- 
trolítico 

C3 - 47uF x 16V - capacitor elec- 
trolítico 

R1 - 2,7k0. - 10W - resistor de 
alambre 

R2 - 2,2kQ - resistor (rojo, rojo, rojo) 
RS - 10k0. - resistor (marrón, ne- 
gro, naranja) 

R4 - 47k0. - resistor (amarillo, viole- 
ta, naranja) 

R5 - 1,8k0. - resistor (marrón, gris, 
rojo) 

R6 - 470k0 - resistor (amarillo, vio- 
leta, amarillo) 

R7 - 100k0 - resistor (marrón, ne- 
gro, amarillo) 

R8 - 1000 - resistor (marrón, ne- 
gro, marrón) 

P1 - 470k - potenciómetro lineal 

F1 - fusible de 100mA 


Varios: 

Placa de circuito impreso, zócalo 
para circuito integrado, caja PB2083, 
cable, toma, soldadura y tornillos. 
Cl 





360 4 cm como máximo por al- 
gunos segundos. El relé deberá 
conmutar. En caso que esto no 
ocurra, revise nuevamente las 
conexiones y verifique si algún 
componente no está abierto o en 
corto. € 


MONTAJES 


SISTEMA RECORDATORIO 
ELECTRONICO 


Si suele olvidarse 
las luces encen- 
didas de un lo- 
cal o los faros 
del coche en 
contacto, al de- 
scender, damos 
aquí una solu- 
ción práctica. Se 
trata de un cir- 





cuito que emite un sonido cuando no se cumplen detfermi- 
nadas pautas preestablecidas. 


Si va a emplear un sistema 
recordatorio electrónico para evi- 
tar que queden las luces del auto 
encendidas, la idea es la sigu- 
iente: "si usted saca la llave de 
contacto y abre la puerta con los 
faros encendidos, suena una alar- 
ma, que le avisará". 

Si la llave está en el contacto, 
no habrá problema en dejar los 
faros encendidos, pues se supone 
que usted está en el auto, con- 
sciente de lo que está haciendo 
y de que es posible abrir y cer- 
rar las puertas sin que se ac- 
cione la alarma. 

El circuito consiste en un 
sistema lógico digital con inte- 
grados CMOS, que reconoce 
las condiciones en que la alar- 
ma debe sonar y activa un pe- 


Llave Puertas Faros 


Marcelo Daniel Delegui 


queño oscilador de audio que ali- 
menta un parlante de buena po- 
tencia. 

Con pequeñas adaptaciones, el 
mismo sistema puede funcionar 
como una alarma conjugada con- 
tra robo, bastando para eso agre- 
gar algunas puertas lógicas y un 
sistema de inhibición del vehículo. 

Los pocos componentes usados 
en este proyecto son de bajo costo 


Alarma 


inactiva 

inactiva 

inactiva 
activa 
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y adaptarlos a cualquier vehículo 
no es difícil. 

Para detectar las condiciones 
en que debe sonar la alarma a 
partir de las informaciones (nive- 
les lógicos) de 3 entradas o cir- 
cuitos sensores, usamos 2 puertas 
NOR de un 4002 CMOS. 

Una de las puertas es conecta- 
da como un sensor del nivel de 
señal en los faros, mientras que la 
otra sirve para indicar la 
condición en que tendremos el 
accionamiento de la alarma. 
Así, teniendo en cuenta la sali- 
da (pin 13) tendremos nivel 
lógico alto solamente en una 
condición: cuando los faros es- 
tén encendidos (nivel alto en la 
entrada correspondiente a Rl 
y, en consecuencia, bajo en el 
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pin 1) y haya un nivel alto en los 
contactos, así como en las lám- 
paras internas accionadas por las 
puertas. 

La tabla de verdad mostrada 
en la fisura 1, permite analizar la 
operación del sistema hasta la sal- 
ida de esta etapa. 

X = irrelevante (el nivel puede 
ser 1 6 0, indistintamente). 

Vea entonces que, para que 
haya disparo de la alarma, bas- 
tará tener un nivel alto en el pin 
13 del CI-1. La etapa de disparo y 
la alarma vienen a continuación. 
Para alimentar la alarma a partir 
del nivel lógico, polarizamos el 
transistor Q2 en el sentido direc- 
to, llevando Ql a saturación. Q]l 
conduce entonces intensamente la 
corriente hacia un oscilador de 
audio formado por el integrado CI- 
2 y por el transistor Q3. 

La frecuencia generada por el 
oscilador, que emplea 3 de las 4 
puertas NAND de un 4011, está 
dada por el capacitor C1 y por los 


resistores R11 y R12. Este capaci- 
tor podrá ser alterado en caso de 
desear un sonido más grave o más 
agudo. Valores mayores del capac- 
itor llevan a un sonido más grave. 

La cuarta puerta forma un 
buffer que excita directamente la 
base de un transistor de potencia 
TIP31 (03). Este transistor excita 
entonces el parlante con buena 
potencia. Si el volumen obtenido 
fuera muy alto, bastará agregar al 
circuito el resistor R15, cuyo valor 
puede estar entre 10 y 1000, 
Cuanto mayor el valor agregado, 
menor la intensidad del sonido. 

Como se trata de un recordato- 
rio, hasta un sonido bastante dé- 
bil es admisible (en caso que ust- 
ed no desee llamar la atención de 
nadie más); en este caso, Q3 
puede ser suprimido con la conex- 
ión de un buzzer piezoeléctrico en 
el pin 10 de CI-2. 

Para mantener las tensiones 
estables en los integrados y evitar 
que picos de alta tensión genera- 
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dos por el sistema de ignición 
puedan ocasionar problemas de 
funcionamiento, usamos 4 diodos 
zener en puntos estratégicos del 
circuito. 

En la figura 2 mostramos el di- 
agrama completo del recordatorio 
electrónico. 

En la figura 3 tenemos nuestra 
sugerencia de placa de circuito 
impreso. 

Los integrados CMOS deben 
ser instalados en zócalos DIL de 
14 pins. Para Ql y para Q3 se 
deben usar disipadores de calor y 
el resistor R4, si se lo usa, debe 
ser de 1W. El parlante debe ser de 
10 cm para mejor calidad de 
sonido y rendimiento. Los diodos 
zener son todos de 400mW, mien- 
tras que D1 puede ser cualquier 
diodo de silicio de uso general. Los 
capacitores son comunes: Cl es 
un capacitor de poliéster, cuyo 
valor depende de la frecuencia del 
sonido, y C2 es un electrolítico 
para 16V o más. 


SISTEMA RECORDATORIO ELECTRONIC O 


ARRANQUE 


El aparato podrá ser montado 
en una cajita plástica y colocado 
en cualquier punto bajo el panel 
del vehículo. Será interesante pre- 
ver una llavecita para desactivar 
el sistema en caso de un desper- 
fecto del auto. 

Las entradas del aparato son 
conectadas en los siguientes pun- 
tos: 

a) Faros - después del inter- 
ruptor del panel que acciona los 
faros. 


b) Puerta - junto al polo que 
recibe tensión cuando la lámpara 
de cortesía enciende al abrir las 
puertas. 

c) Contacto o Partida - de- 
spués de la llave de contacto en el 
panel. 

El negativo de la alimentación 
va a cualquier punto del chasis y 
el positivo a cualquier punto de la 
instalación que reciba 12V. El 
consumo de corriente de la unidad 
no llega a 1A en la condición de 
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LISTA DE MATERIALES 


Q1 - TIP32 - PNP de potencia 
Q2 - BC548 - NPN de uso general 
Q3 - TIP31 - NPN de potencia 

D1 - 1N4148 - diodo de uso gral. 
D2 al D5 - 12V x 400mW - zener- 
Cl-1 - CD4002 - Integrado CMOS 
Cl-2 - CD4001 - Integrado CMOS 
C1 - 10nF - Poliéster - ver texto 
C2 - 10uF x 16V - Electrolítico 
R1, R2, R3- 1k5 

Rá4, R5, R6, R7, R9 - 10kQ 

R8 - 2k2 

R10, R13-1kQ 

R11, R12- 47k 0 

R14 - 1200 

R15 - 10 a 1000 x 1W - resistor - 
ver texto 

PTE - parlante de 8 ohm 

F1 - 24 - fusible 


Varios: 

Placa de circuito impreso, caja 
para montaje, cables, estaño, disi- 
padores de calor, etc. 





activado y es despreciable en la 
condición de espera, lo que signifi- 
ca que no será necesario usar ca- 
ble muy grueso en su instalación. 

Hecha la instalación, retire la 
llave del contacto con los faros en- 
cendidos. 

No debe ocurrir nada. Pero al 
abrir la puerta la alarma debe 
sonar. 

Para usarlo sólo debe recordar 
que, si se olvida de apagar los 
faros al salir del auto, el aparato 
le avisará disparando la alarma. 

Para modificaciones que permi- 
tan el uso de más de una entrada, 
observe que los pines 9 y 10 del 
CI-2 están unidos. Los mismos 
pueden usarse separadamente, 
dejando así una entrada lógica 
más para aplicaciones diversas, 
como por ejemplo una alarma 
contra robo. 


MONTAJES 


BALIZA CON 
EFECTOS ESPECIALES 


Es conocida por 
casi todos, la baliza 
que permite el de- 
splazamiento del 
encendido de un 
número determina- 
do de leds en for- 
ma de vaivén, y 
simula así el deco- 
rado de auto fan- 
tástico. Este circuito 
posee alguna mod- 
ificación para que 
puedan emplearse lámparas de cierta potencia en un 
número comprendido entre 2 y 10. 








El circuito descripto, simula la 
baliza de luces en vaivén que posee 
el auto fantástico en su parte de- 
lantera. El circuito está elaborado 
a partir de dos circuitos integrados 
bastante comunes: el 555 y el 
4017). 

El 5595 está configurado como 
oscilador biestable que actúa como 
generador de pulsos de sin- 
cronización, que serán los que 
generen la velocidad del efecto. Ac- 
tuando sobre el potenciómetro Pl 
de 1MO, podemos ajustar la veloci- 
dad con que se produce la corrida. 
Los pulsos de este integrado, reti- 
rados del pin 3 (salida) son lleva- 


Por Ariel Matías González 


dos al contador 4017 que opera en 
su salida una pequeña matriz de 
diodos que permite programar el 
efecto. 

Se utilizan 8 salidas de modo de 
alimentar 5 lámparas. Las dos lám- 
paras de los extremos encienden 
una vez cada ciclo, mientras que 
las tres centrales encienden dos ve- 
ces, de allí que sean necesarias 8 
salidas para la obtención del efec- 
to. 

La etapa de potencia es forma- 
da por transistores del tipo 2N3095 
o equivalente que permiten la ex- 
citación directa de lámparas de 
12V” 40W, Estos transistores 
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LISTA DE MATERIALES 
R, = 10kQ 
R, = 10kQ 
P, = 1MQ 
R¿ a R,¿= 1000 
C, = 1h x 50V - electrolítico 
x 16V 


Co IL ceramico 

D, a D¿= diodos 1N4148 
CI, = CI NE5SOS 

CL, = CI CD4017 


La = lámparas 12V x 40W 
Tr, a Tr, = 2N3055 - NPN de 


potencia 





BALIZA CON EFEC TOS ESPECIALES 


la versión que acciona 
simples leds y que no 
necesita de etapa de 
potencia, usandose co- 
mo elemento decorati- 
vo, para ello se susti- 
tuyen los transistores. 
Los leds pueden en- 
tonces conectarse di- 
rectamente en los pun- 
tos de salida (donde se 
conectarían los resis- 
tores) con un resistor 
limitador de corriente 
cuyo valor típico es de 
390 ohm. 

La alimentación del 
circuito se hace con 
deben ser montados en disipadores ducir una señalización importante, tensión de 12V que 
de calor. Esta es una modificación útil cuando nos quedamos parados puede provenir de la batería del 
realizada sobre los circuitos clási- en la ruta de noche por algun des- auto, o para una aplicación domés- 
cos, que permite emplear lámparas perfecto en el automóvil. tica, a partir de una fuente de ali- 
de potencia con el objeto de pro- También podemos utilizarlo en mentación. ty 





LA, Qe: 
Ger: 


e] 0 


b210171145 


Ji 
e eh 


IE IB 6 IB 1h 
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MONTAJES 


LUZ INTERMITENTE PARA 





SISTEMAS DE FRENO 


Este circuito 
encenderá in- 
termitentfe- 
mente una se- 
rie de luces 
cada vez que 
se acciona el 
pedal del 
freno de un 





automóvil. Por ser de armado sencillo y fácil instalación 
resulta una solución ideal para aumentar la seguridad en 
un automóvil. Las aplicaciones pueden expandirse a ilu- 
minación de marquesinas, animación de espectáculos, 


etc. 


En esta nota les propongo el 
montaje de una luz de freno in- 
termitente para aumentar la se- 
guridad de su auto y, a su vez, 
obtener un bonito efecto de lu- 
ces. 

El prototipo se acciona du- 
rante algunos instantes cuan- 
do el conductor pisa el freno. 

Se instala en la luneta tra- 
sera, en la posición de mejor 
visualización, y su función es 
la de alertar al conductor del 
auto que viene detrás del suyo, 
del momento exacto en que ha- 
brá una reducción brusca de la 
velocidad. 

Este procedimiento ayuda a 
evitar un choque trasero, lo 
que hoy en día es muy común. 

El circuito que proponemos 


hace que las luces junto al vi- 
drio trasero parpadeen de mo- 
do intermitente, cada vez que 
el freno es accionado. 

Las luces son de baja poten- 
cia, de 12V, y se instalan en 
una pequeña manguera trans- 
parente, que se fija al auto. Si 
las luces no fueran rojas, basta 
con envolverlas en un papel ce- 
lofán de este color para resolver 
el problema de visualización. 

Las principales característi- 
cas son las siguientes: 


e Tensión de alimentación = 
12V 

e Corriente: 100mA (según 
las lámparas utilizadas) 

* Número de canales de ac- 
cionamiento: 4 
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Por Ernesto Silva 


La base del proyecto es el 
circuito integrado 4017, que 
consiste en un contador/deco- 
dificador hasta 10 en tecnología 
CMOS. 

A cada pulso aplicado en la 
entrada de este integrado (pin 
14), una de las salidas toma el 
nivel alto, mientras que la ante- 
rior pasa al nivel bajo. Tene- 
mos, entonces, que una secuen- 
cia de pulsos hace que se 
produzca un accionamiento del 
nivel alto de la primera en di- 
rección de la última salida, 
mientras las demás se 
mantienen en un nivel bajo. 

Para producir el efecto bus- 
cado, tenemos un oscilador que 
genera los pulsos. Este oscila- 
dor se ha diseñado en base al 


LUZ INTERMITENTE 





clásico 555, cuya frecuencia es 
ajustada por el trimpot Pl para 
dar el efecto deseado. En el 
4017, mientras tanto, usamos 4 
salidas, de modo que durante el 
tiempo en que los pulsos son 


L02 DE FRENO 
INTERMITENTE 


aplicados a las otras salidas, 
tengamos un intervalo. 

Cada salida utilizada en el 
4017 está conectada a un tran- 
sistor driver que excita las lám- 
paras de carga. 
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PARA SISTEMAS DE FRENO 


En el proyecto usamos 
transistores BD135 para 
permitir la utilización de 
lámparas de hasta 300mA; 
sin embargo, si las lámpa- 
ras fueran de consumo 
mucho más bajo (50mA, 
por ejemplo), pueden usar- 
se transistores BC5D47. 
También, en este último 
caso, se pueden emplear 
leds. 

En la figura 1 mostra- 
mos el diagrama completo 
del aparato que fue publi- 
cado en alguna oportu- 
nidad en las páginas de 
Saber Electrónica (Nota de 
Redacción: En Saber N* 
77). 

Para el accionamiento 
momentáneo, o sea: cuando 
existe apenas uno o dos guiños 
y después las lámparas dejan 
de parpadear, aunque el freno 
se mantenga accionado, existe 





LUZ INTERMITENTE PARA SISTEMAS DE FRENO 


un circuito diferente, que pro- 
ponemos en esta oportunidad y 
cuya disposición circuital se 
grafica en la figura 2. 

En la figura 3 observamos la 
disposición de los componentes 
en una placa de circuito impre- 
so. Para mayor seguridad, los 
circuitos integrados deben ser 
instalados en zócalos DIL, se- 
gún el conexionado. 

Como el accionamiento de 
cada lámpara se hace por un 
lapso muy pequeño, los transis- 
tores no necesitan de disipado- 
res de calor. 

Los transistores admiten 
equivalentes, como el BD137 y 
el BD139, y las lámparas indi- 


Ló Lf L6L5 L4L3 L2¿Li 


cadas son de 50mA x 12V, aun- 
que pueden usarse hasta las de 
300mA. 

Los cables de conexión a las 
lámparas pueden ser largos y 
soldarse directamente a sus ba- 
ses; de esta manera, se facilita 
su introducción en una man- 
guera o tubo transparente. 

Para probar el aparato basta 
conectarlo a una fuene de 12V. 
Las lámparas deben parpadear 
en secuencia. Luego, ajuste Pl 
de modo que los trenes de pul- 
sos se produzcan en intervalos 
de l a 1,5s, aproximadamente. 

Una vez verificado el funcio- 
namiento y hecho el ajuste, el 
aparato puede instalarse en el 
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LISTA DE MATERIALES 


Cl1 - 555 - circuito integrado 
timer. 

CI2 - 4017 - circuito integrado 
CMOS. 

Q1 a Q4 - BD135 - transisto- 
res NPN de media potencia. 
R1 - 22k0 

R2 - 10kQ 

R3, R4, R5, R6 - 1kQ 

P1 - trimpot de 100kQ 

C1 - 10uF x 16V 

C2 - 1.000uF x 16V 


Varios 


X1 a X8 - lámparas de 50mA x 
12V 

FT - fusible de 1A 

Placa de circuito impreso, Zó- 
calo para los integrados, caja 


para montaje, manguera 
transparente, cables, soldadu- 
ra, etc. 





auto. La caja con la placa y los 
componentes pueden ubicarse 
dentro del baúl, donde se fija- 
rán las lámparas. 

El cable A se conecta al pun- 
to que alimenta las luces de fre- 
no ya existentes, y el cable B al 
chasis del auto, en cualquier 
punto. 

Una vez hecha la instalación, 
el accionamiento del aparato se- 
rá automático: al pisar el freno 
se produce el encendido de las 
lámparas. 

En este circuito tenemos dos 
959. Uno de ellos se utiliza para 
habilitar el oscilador de clock 
sólo por el tiempo ajustado en el 
trimpot Pl. «y 


MONTAJES 


ALARMA UNIVERSAL 
PROGRAMABLE 


Esta alarma 
tiene tempo- 
rización que 
impide que 
se active du- 
rante un 
tiempo may- 
or que el 
programado, 
produciendo 
un sonido in- 











termitente. Posee un sistema de inhibición por reed switch 
con segunda temporización, para permitir que el propi- 
efario pueda desconectarla antes de que se active. El cir- 
cuifo ufiliza sensores fipo reed, pero puede ser operado por 
cualquier sensor del tipo normalmente cerrado. 


OOOO Por Arnoldo Gabriel Gérome 


Las principales características 
del circuito que describimos en 
estas hojas son: 

a) Accionamiento por sensores 
recorridos por corrientes de re- 
poso muy bajas. 

b) Temporización que impide 
que la alarma se active por un 
tiempo mayor que el ajustado, y 
evita así el desgaste de la batería 
(en el caso de automóvil o casa) o 
que los vecinos sean incomoda- 
dos más de lo necesario, para 
que se tomen las medidas nece- 
sarias en relación a un eventual 
intruso. 


c) Acción intermitente que 
proporciona un sonido más 
agradable, del tipo pulsante para 
bocinas, chicharras, etc. y que 
además, impide que se queme la 
bocina en caso de usarla para 
proteger un automovil. 

d) Posibilidad de inhibición ex- 
terna por medio de un segundo 
sensor del tipo NA, que da tiempo 
al propietario para que, accionan- 
do el interruptor general (escon- 
dido), desactive el sistema. 

El primer control es de tiempo 
de activación que fácilmente 
puede llegar a los 15 minutos con 
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los componentes indicados. 

Un aumento de valor del ca- 
pacitor C3 permite aumentar el 
tiempo de activación intermi- 
tente, 

El segundo control es de ve- 
locidad de intermitencia dado por 
pz, 

Las posibilidades de adapta- 
ciones se relacionan con sensores 
NA que pueden ser conectados en 
paralelo con Q1. 

Tenemos otra posibilidad de 
aumento de tiempo dado al propi- 
etario para desarmar la alarma 
con el aumento, tanto de R6 co- 


ALARMA UNIVERSAL PRO G RA MA BLE 





mo de C). 

Una característica importante 
de este sistema es su baja corri- 
ente de reposo, del orden de 
pocos miliampere, lo que posibili- 
ta su alimentación hasta con pi- 
las, siempre que el dispositivo ali- 
mentado para hacer ruido, 
admita este tipo de alimentación. 

Los parámetros eléctricos de 
este circuito son los siguientes: 

Tiene una tensión de ali- 
mentación de 6 a 12V. 

La corriente de reposo es de 
10mA (típ.) 

Temporización máxima: 30 
minutos 

Temporización de desarme: 1 
minuto. 

Corriente de carga: 6A 

Número de sensores: ilimitado 

El primer bloque de la alarma 
consiste en el circuito de disparo 
que consta del sensor tipo reed 
swich magnético, cuya cantidad 
en serie puede ser ilimitada. Este 
sensor consiste en un switch que 
se mantiene cerrado cuando está 
en contacto con la otra parte del 


par, un pequeño imán. Fijando el 
imán en la parte móvil de una 
puerta o ventana y el reed en la 
parte fija, cuando la puerta o 
ventana está cerrada el reed tam- 
bién estará cerrado, polarizando 
así en el corte el transistor. 

Si cualquiera de los reeds 
fuera abierto por la separación 
del imán, el resistor R1 dejará de 
ser cortocircuitado a la tierra y 
Q1 recibe polarización suficiente 
para ir a saturación. 

El resultado es que en su 
colector tenemos una brusca caí- 
da de tensión hacia cerca de cero 
volt, lo que es suficiente para dis- 
parar el bloque siguiente de nue- 
stro circuito: el temporizador. 

Luego tenemos un  mo- 
noestable con el circuito integra- 
do 5599. 

La salida de este circuito inte- 
grado se mantiene normalmente 
en el nivel bajo (0V) hasta el in- 
stante en que su pin 2 de disparo 
sea puesto a tierra. Esto ocurre 
por un instante con la abertura 
del sensor. 
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Cl hace que, aunque el sensor 
sea cerrado nuevamente, con la 
aproximación del imán del reed, 
el disparo del 555 no sea inter- 
rumpido. 

La salida de este circuito inte- 
grado va entonces al nivel alto, o 
sea, pasa a presentar una ten- 
sión del mismo orden de la de ali- 
mentación por un intervalo de 
tiempo que depende del ajuste de 
P1, R5 y del capacitor C3. 

Tomando Pl y R1 como R y 
C1 como C, el tiempo total puede 
ser calculado por: 


T=1,1.R.C 


Para garantizar que en cuanto 
la alarma sea alimentada, el pul- 
so de tensión inicial no ocasione 
su disparo, una red formada por 
R4 y C2 en el pin de control del 
999 lo inhibe, y evita el disparo, 
hasta que la tensión se estabilice 
en todos los puntos del circuito. 

Con X2 abierto, en cuanto la 
alimentación sea conectada, Co 
se carga hasta que el pin 2 de CI- 
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la se vuelve del mismo orden que 
la tensión de alimentación. En 


estas condiciones Cl-la se com- 
porta como un inversor, donde la 
entrada es el pin 1 y la salida, el 
plo: 

Esto significa que, si la alar- 
ma fuera disparada, y la salida 
del 555 fuera al nivel alto, la sali- 
da de CI-1 irá al nivel bajo y en 
consecuencia la salida de CI-1b 
irá al nivel alto, pues también 
funciona como inversor. El resul- 
tado de este proceso es que el os- 
cilador lento formado por el IC-1c 
entra en acción produciendo una 
señal rectangular cuya frecuencia 
depende del ajuste de P2 y del 


valor de C6. 

Las subidas y bajadas de nivel 
lógico en la salida de la puerta 
actúan sobre un buffer formado 
por CI-1d y éste excita el transis- 
tor Q2 que tiene como carga la 
bobina del relé. Esto significa que 
el relé abre y cierra sus contactos 
de modo intermitente en una fre- 
cuencia determinada por C6 y 
por el ajuste de P2. 

Si quisiéramos evitar la acción 
de la alarma, entrando en el au- 
tomóvil o en la casa y teniendo 
tiempo para el desarme, actu- 
amos sobre X2, 

Cuando X2 cierra sus contac- 
tos por la aproximación de un 
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imán, Cb se descarga y con esto 
el nivel lógico del pin 2 de CI- la 
cae prácticamente a cero. De esta 
forma, independientemente de lo 
que ocurra con la entrada 1, la 
salida del pin 3 va al nivel alto y 
en consecuencia la salida de CI- 
lb, que comanda el oscilador va 
al nivel bajo. 

El CI-1d que consiste en un 
buffer inversor mantiene en su 
salida el nivel bajo, dada su 
conexión a la salida del CI-1c y 
con esto el transistor en el corte 
lo que impide la energización de 
la bobina del relé. 

El tiempo de carga de Cb a 
través de R6 determina cuánto es 
lo que el propietario puede de- 
morar hasta que el sistema sea 
desinhibido y vuelva a funcionar. 

Vea que, si en el intervalo indi- 
cado el sensor fuera activado y 
después volviera a lo normal, la 
alarma no será disparada cuando 
termine el tiempo de carga del ca- 
pacitor C5. Esto significa que el 
sensor X2 también puede ser us- 
ado cuando salimos de un ve- 
hículo o de casa para armar la 
alarma, pues la misma dará 
tiempo para que el sensor sea 
cerrado nuevamente después de 
una abertura. 

En la figura 1 se da el diagra- 
ma completo de nuestra alarma. 

En la figura 2 tenemos la dis- 
posición de los componentes en 
una placa de circuito impreso. 

Sugerimos la utilización de 
zócalos DIL para el montaje de 
los circuitos integrados. Como el 
sistema tiene cierta sensibilidad a 
la humedad, principalmente el 
CMOS, dada su elevada impedan- 
cia de entrada, y además de esto, 
los transistores pueden ponerse a 
tierra, provocando disparos er- 
ráticos, además de usar una bue- 


ALARMA 


na caja metálica a tierra, el ca- 
pacitor C7 es muy importante. 

Los resistores son todos de 
1/8W ó 1/4W con tolerancias de 
o a 20% y los capacitores elec- 
trolíticos deben tener una tensión 
de trabajo de por lo menos 16V. 

Los demás capacitores pueden 
ser cerámicos o de poliéster. Pl y 
P2 son trimpots comunes. 

Los sensores son del tipo red- 
switch magnéticos comunes que 
se pueden conseguir en cualquier 
casa de alarmas. Son bastante 
compactos, y pueden ser oculta- 
dos fácilmente en puertas y ven- 
tanas. 

P1 y P2 son trimpots comunes 
y el relé depende de la tensión de 
alimentación usada. 

El transistor Q1 también ad- 
mite equivalentes, pudiendo ser 
usado cualquier tipo de silicio 
NPN de uso general. 

Para la conexión al sistema de 
alarma externo sugerimos la uti- 
lización de un puente de tornil- 
los, ocurriendo lo mismo en 
relación con la conexión de los 
sensores. 

En el diagrama mostramos so- 
lamente un sensor (X1), pero los 
mismos pueden ser conectados 
en serie en cantidades ilimitadas 
y el cable usado puede ser fino de 
capa plástica sin blindaje. 

Para probar el aparato basta 
alimentarlo y conectar como car- 
ga en el relé, por ejemplo, una 
lampara. 

Cuando la alimentación sea 
conectada, el sensor X1 debe es- 
tar cerrado y Pl ajustado para el 
tiempo mínimo (menos resisten- 
cia). P2 debe estar en su posición 
media O poco más. 

El sensor X2 debe estar abier- 
to, o sea, sin el imán cercano. 
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Con alimentación, el relé debe 
permanecer desactivado y el cir- 
cuito en condición de espera. 

Al alejar el imán de X1, la 
alarma debe disparar por un 
tiempo determinado por el ajuste 
de Pl, y entonces el relé abrirá y 
cerrará sus contactos de modo 
intermitente. 

Colocando Pl en la posición 
media, e inicialmente aproximan- 
do por un instante un imán a X2, 
veremos que al alejar el imán de 
X1 la alarma no dispara. Esto 
significa que el sistema de inhibi- 
ción externa está funcionando. 

Comprobado el funcionamien- 
to podemos proceder a su insta- 
lación para protección definitiva. 

El interruptor general que de- 
sactiva la alarma, a través del 
corte de alimentación debe 
quedar en un lugar bien oculto. 

Con el cambio de R1 por un 
potenciómetro de 220kQ en serie 
con un resistor de 10kQ podemos 
conectar en serie con los resis- 
tores un fotorresistor (LDR) como 
el FR-27 o bien sustituir los sen- 
sores de X1 por estos compo- 
nentes (hasta 3), obteniendo así 
el disparo por la interrupción del 
haz de luz. 

Con todos los LDRs ilumina- 
dos, y el potenciómetro debida- 
mente ajustado el transistor se 
mantiene en el corte. 

Si cualquier foto-resistor 
(LDR) detecta su luz cortada, el 
transistor conduce y con esto 
ocurre el disparo del monoestable 
999. 

Una combinación de 3 LDRs 
con cualquier cantidad de sen- 
sores magnéticos permite la pro- 
tección por sistema múltiple de 
un gran ambiente. 

Estas son sólo algunas de las 
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LISTA DE MATERIALES 


Cl-1 - 4093B - integrado CMOS 
CI-2 - 555 - integrado - timer 

Q1 y Q2 - BC548 o equivalentes - 
transistores NPN de uso general 
D1 - 1N4148 - diodo de silicio 

K1 - relé de 6 6 12V - ver texto 

X1 y X2 - sensores magnéticos de 
alarma - ver texto 

P1 - 1MO - trimpot 

P2 - 2,2M0. - trimpot 

R1 - 47kQ x 1/8W - resistor (amar- 
illo, violeta, naranja) 

R2 - 22kQ x 1/8W - resistor (rojo, 
rojo, naranja) 

R3, R4 y R5 - 10kQ. x 1/8W - resi- 
stores (marrón, negro, naranja) 
R6 y R7 - 100k0. x 1/8W - resis- 
tores (marrón, negro, amarillo) 

R8 - 2,2k0. x 1/8W - resistor (rojo, 
rojo, rojo) 

C1 y C2 - 10uF x 16V - capaci- 
tores electrolíticos 

C3 - 1000uF x 16V - capacitor 
electrolítico 

C4 - 100nF - capacitor cerámico o 
de poliéster 

C5 - 10uF a 100uF x 16V - capaci- 
tor electrolítico - ver texto 

C6 - 470nF a 1uF - capacitor elec- 
trolítico 

C7 - 220uF x 16V - capacitor elec- 
trolítico 


Varios: 


Placa de circuito impreso, caja 
para montaje, puentes de termi- 
nales con tornillos, fuente de ali- 
mentación, cables, estaño, tornil- 





sugerencias que pueden re- 
alizarse para mejorar el desem- 
peño de la alarma; sacarle mayor 
provecho dependerá del ingenio y 
la experiencia de cada uno. ty 


MONTAJES 


CONTROLADOR AUTOMATICO 
DE MOTORES 


El circuito que 
describimos 
permite el con- 
trol de veloci- 
dad de motores 
de corriente 
continua, a par- 
fir del simple 
toque de los de- 
dos en sensores 
O bien por 
medio de un 





joystick de juegos electrónicos. El control produce la acel- 
eración o desaceleración constante del motor, según la posi- 
ción del joystick o del sensor tocado. Los motores controlados 
pueden fener corrientes de hasta lA, lo que significa que el 
proyecto es ideal para aplicaciones en robótica experimen- 
fal. En el proyecto incluimos una fuente de corriente continua, 
pero el sistema funcionará también a partir de pilas o 


baterías. 


Describimos un control de 
velocidad para pequeños mo- 
tores con un sistema remoto de 
actuación por llave o toque. En 
el caso de un joystick, por ejem- 
plo, podemos usarlo en un sis- 
tema de brazo o grúa experi- 
mental, ocurrirá lo mismo en 
relación al sistema de toque. 

También con relación al joy- 
stick, podemos aprovechar sus 
cuatro llaves internas para el 
control de dos motores de modo 
simultáneo, acelerándolos o de- 


Por José Alberto Martínez 


sacelerándolos las 
necesidades. 

Con la palanca hacia ade- 
lante tenemos la aceleración de 
un motor (número 1, por ejemp- 
lo), y hacia atrás, su detención o 
desaceleración. Con la palanca 
hacia la derecha tenemos la 
aceleración de otro motor y, ha- 
cia la izquierda, su desacel- 
eración o detención. 

El control se caracteriza por 
su linealidad, variando entre O y 
100% la tensión aplicada al mo- 


según 
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tor y, en consecuencia, su po- 
tencia. 

El mismo circuito también 
puede ser usado para el control 
de otras cargas de corriente 
continua tales como pequeñas 
lámparas, calentadores, 
solenoides, electroimanes, etc. 

En un electroimán, por ejem- 
plo, tenemos hasta la posibili- 
dad de controlar, en una grúa 
elemental, la fuerza de atrac- 
ción, dosificando la cantidad de 
chapas de metal que la misma 


CONTROLADOR AUTOMATICO DE 


MO TORES 





es capaz de elevar o soltar. 

El corazón del circuito es un 
amplificador operacional, con 
un transistor de efecto de cam- 
po en la entrada, del tipo 
CA3140, que opera como un 
seguidor de tensión, o sea, una 
disposición amplificadora que 
se caracteriza por una ganancia 
unitaria de tensión, más una 


impedancia elevadísima de en- 
trada, del orden de trillones de 
ohm. 

Esa impedancia de entrada es 
tan alta que podemos conectar al 
operacional un capacitor carga- 
do, porque él mantendrá su car- 
ga por un largo intervalo, sin 
ninguna variación perceptible. 
Fue justamente aprovechando 


AL MOTOR: 





SABER ELECTRONICA N2 116 


esa posibilidad que elaboramos 
nuestro control por toque. 

En la entrada del operacional 
conectamos un capacitor de l a 
4,7uF de poliéster de buena cal- 
idad, que no presenta fugas 
perceptibles. 

La carga y descarga de este 
capacitor puede hacerse a 
través de dos resistores de 1M5 
conectados a un par de contac- 
tos por toque o bien al joystick. 

Cuando se activa el sensor 
X1, o bien la llave X1 del joy- 
stick es accionada, el capacitor 
se carga lentamente a través de 
R1 de modo que la tensión en la 
entrada del operacional sube 
gradualmente. 

Esa tensión es amplificada y 
aparece en la salida del opera- 
cional (pin 6), siendo aplicada a 
la base de un transistor BC548 
y después a la base de un tran- 
sistor de mayor potencia (Q1), 
capaz de controlar la carga. 

Dependiendo del tiempo en 
que tocamos en AXl o ac- 
cionamos la llave del joystick, la 
tensión sube entre O y 100% de 
la tensión de alimentación (que 
puede ser de 6 ó 12V). Esto 
quiere decir que podemos 
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dosificar con facilidad, por el 
tiempo de accionamiento, la ten- 
sión en la carga. 

Sacando el dedo del sensor, o 
desconectando el joystick, el ca- 
pacitor mantiene por largo tiem- 
po la tensión en la entrada del 
operacional y, con esto, la veloci- 
dad del motor controlado. 

Para alterar la velocidad del 
motor, reduciéndola, tocamos en 
X2 0 accionamos X2 del joystick. 
En estas condiciones, el capaci- 
tor se descarga lentamente a 
través de R2, lo que permite 
dosificar exactamente la tensión 
aplicada al motor, pues es prác- 
ticamente la misma de C3. 

El led conectado en la salida 
de Ql permite una visualización 
de la acción de control. 

La fuente de alimentación es- 
tabilizada de 1A puede ser de 6V 
(7806) ó 12V (7812), según el 
tipo de motor controlado. 

En la figura 1 damos el dia- 
grama completo de nuestro con- 
trol por toque y joystick. 

La placa de circuito impreso 
aparece en la figura 2. 

Tanto el transistor Q1 como 
el integrado de la fuente CI-1 
deben ser dotados de un disi- 
pador de calor, principalmente si 
la operación se hace con mo- 
tores de corrientes elevadas. 

El transformador debe tener 
bobinado primario de 220V y se- 
cundario de 6+6 Ó 12+12V, 
según la tensión del motor. La 
corriente también debe ser de 
acuerdo con el motor y su límite 
está alrededor de 14. 

Los electrolítico deben tener 
una tensión de trabajo de 16V. 

R5 es el único componente 
cuyo valor depende de la tensión 
de salida. Para 6V use un resis- 
tor de 470 ohm y para 12V un 


resistor de 1k2. Los demás resis- 
tores son de 1/8W con 5 ó 10% 
de tolerancia. Un componente 
que debe ser elegido con cuidado 
es C3, que debe ser de poliéster 
de buena calidad, con valores 
entre 1uyF y 4,7puF. El valor de 
este componente determina la 
velocidad de respuesta del sis- 
tema. Menor capacidad significa 
una variación más rápida al 
toque o acción del joystick. Para 
los diodos rectificadores pode- 
mos usar equivalentes como los 
1N4004 ó incluso BY 127. 

Para la prueba basta conectar 
un motor de corriente continua 
de 6 ó 12V (de acuerdo con la 
salida deseada), con corriente de 
hasta 1A o bien una lámpara in- 
candescente de las mismas 
características para probar el 
funcionamiento del control. 

Conecte la unidad y toque en 
los sensores, primero uno y de- 
spués el otro. La velocidad del 
motor debe aumentar o dis- 
minuir, según el sensor tocado. 
Lo mismo debe ocurrir con el 
joystick, ya que en este caso el 
movimiento de la palanca hacia 
adelante acelera el motor y hacia 
atrás reduce su velocidad.Dejan- 
do de tocar los sensores, o con la 
palanca en posición central, la 
velocidad ajustada por el sis- 
tema para el motor se debe man- 
tener. Si esto no ocurre cambie 
el capacitor C3, que puede estar 
con problemas de fugas. Com- 
probado el funcionamiento del 
sistema, sólo resta hacer su in- 
stalación definitiva. 

Nota de Redacción: En esta 
edición se comienza con la de- 
scripción del funcionamiento de 
un robot controlado por computa- 
dora. Este controlador puede ser 
empleado en dicho proyecto. €y 
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MO TORES 


LISTA DE MATERIALES 


CI-1 - 7806 ó 7812 - Según la 
tensión deseada - Circuito in- 
tegrado regulador de tensión 
CI-2 - CA3140 - Amplificador 
operacional con entrada FET 
Q1 - TIP31 - Transistor NPN 
de potencia 

Q2 - BC548 - transistor NPN 
de uso general 

D1, D2 - 1N4002 - Diodos rec- 
tificadores 

D3 - 1N4002 ó 1N4148 - Dio- 
do de silicio de uso general 
LED - Led rojo común 

11 - Transformador con primario 
de 220V y secundario de 6+6V 
a 12+12V, según la tensión de- 
seada, y 1A de corriente. 

S1 - Interruptor simple 

S2 - Llave para corte de ten- 
sión 

F1 - Fusible de 14 

R1, R2 - 1M5 - Resistores 
(marrón, verde, verde) 

RS - 4k7 - Resistor (amarillo, 
violeta, rojo) 

R4 - 330R - Resistor (naranja, 
naranja, marrón) 

R5 - 4700 (6V) o 1k2 (12V) - 
Resistor - ver texto 

C1 - 1000uF x 25V - Capacitor 
electrolítico 

C2 - 10uF x 12V - Capacitor 
electrolítico 

C3 - 1uF a 4,7uF - Capacitor 
de poliéster (100V o más) 


Varios: placa de circuito im- 
preso, cable de alimentación, 
soporte para fusible, caja para 
montaje, disipadores de calor, 
sensor o joystick, cables, es- 
taño, etc. 

Observación: los sensores 
pueden ser chapitas de metal 





MONTA] ES 
ESTIMULADOR 





Los pequeños es- 
fimuladores elec- 
trónicos suelen 
emplearse para 
el tratamiento de 
dolores muscu- 
lares, contfrac- 
turas y deficien- 
cias en la piel. 
También se sabe 
que los animales 
domésticos se re- 
ponen más fácil- 
mente de enfer- 


MUSCULAR 








medades respiratorias cuando son tratados con estos 
aparatos. Propongo el armado de un estimulador eléctrico 
de dos canales para su uso en electromedicina. Si bien no 
constituyen un riesgo, recomendamos usarlos con la asis- 
tencia de profesionales médicos. 


Presentamos un proyecto que 
se emplea para estimular o 
masajear determinadas zonas de 
la piel por medio de pequeños 
pulsos eléctricos, capaces de pro- 
ducir corrientes por nuestro or- 
ganismo, mucho más bajas que 
las que podrían provocar algún 
tipo de lesión, pero suficientes 
para producir un estímulo. 

La idea es generar pulsos de 
media tensión durante intervalos 
reducidos, controlados en fre- 
cuencia para fortalecer los mús- 


Por Rafael Alejandro Leone 


culos, nervios y otras áreas deter- 
minadas de nuestro cuerpo. 

Este aparato debe ser usado 
por personas idóneas en el área 
de la medicina. 

El estímulo es realizado por 
fuera, normalmente por medio de 
dos electrodos en forma de cha- 
pas que se colocan en la zona a 
ser tratada. 

En los aparatos de este tipo no 
deben utilizarse alimentación di- 
rectamente de la red eléctrica, ya 
que podría no existir un límite en 
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la aplicación de corriente, lo que 
ocasionaría daños físicos. Por 
otro lado, como las pilas no son 
capaces de suministrar tensiones 
elevadas, es necesaria la apli- 
cación de circuitos inversores que 
puedan vencer la resistencia de 
la piel para producir el requerido 
estímulo. 

El circuito inversor empleado 
trabaja con corrientes muy pe- 
queñas, evitando las descargas 
bruscas en el usuario. 

El proyecto tiene un oscilador 


ESTIMULADOR MUSCULAR 


construido a partir de un circuito 
integrado (CMOS del tipo 
CD4093. 

El circuito se muestra en la 
fisura 1 y en él se puede observar 
que la frecuencia puede ajustarse 
a partir de P1 (ajuste fino), o por 
el intercambio tanto de C1 como 
de C2. Si en lugar de S1 se coloca 


AL TEAFO 
INVERTIOO 





una llave selectora, la banda de 
frecuencias puede ampliarse, si 
se coloca en lugar de Cl varios 
capacitores de valores compren- 
didos entre 47nF y 470nF. 

Aquí también pueden con- 
seguirse señales de frecuencias 
comprendidas entre 1Hz y al- 
gunos kHz. 
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Este es el cir- 
cuito de mejor 
rendimiento, ya que 
tiene a su salida un 
FET de potencia, el 
cual posee un exce- 
lente rendimiento 
en la transferencia 
de energía hacia el 
transformador, con 
lo cual se consigue 
una considerable 
disminución en el 
consumo de energía 
resultando un dis- 
positivo portátil, en 
el cual una batería 
de 9V permite su 
uso prolongado. La 
disposición de los 
componentes en 
una placa de cir- 
cuito impreso se 
muestra en la figu- 
ra 2. 

Note que el cir- 
cuito impreso posee 
dos canales idénti- 
cos, a tal punto que 
hasta se han dupli- 
cado los nombres 
de los  compo- 
nentes. Se ha he- 
cho de esta manera 
para que puedan 
estimularse dos 
puntos en forma si- 
multánea. 

En general 
puede ser empleado 
cualquier FET de potencia con la 
única salvedad de que pueda 
drenar corrientes superiores a los 
dos ampere. Este componente 
debe estar provisto de un buen 
disipador de calor. 

El transformador es del tipo 
de poder con primario de 220V y 
secundario de 6V por 500mA. 


ESTIMULADOR MUSCULAR 


SALIDA A LOS 
ELECTRODOS 





Aquí también es conveniente que logarítmicos. Los capacitores Cl 
el circuito integrado vaya monta- y C2 deben ser de poliéster y C3 
do en un zócalo dil de 14 patas. un electrolítico para 12V. La 
Con Pl se ajusta la frecuencia y, prueba de funcionamiento es se- 
con P2, la intensidad de los pul- mejante a los casos anteriores, 
sos generados. Ambos poten- razón por la cual no abundare- 
ciómetros pueden ser lineales o mos en detalles. € 
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LISTA DE MATERIALES 


Semiconductores: 

CI1 - CD4098- circuito integrado 

Q1 - SPM830 o equivalente - FET de 
potencia 


Resistores: 
R1 - 10kQ 
R2 - 10kQ 
R3 - 1MO 
P1 - 100kQ 
P2 - 10kQ 


Capacitores: 

C1 - 220nF - poliéster 

C2 - 22nF - poliéster 

C4 - 1000uF - electrolítico 


Varios: 

S1 - interruptor simple, S2 - interruptor 
simple, B1 - batería 9V, T1 - transfor- 
mador 220V a 6V por 500mA, placa de 
circuito impreso, disipador de calor, so- 
porte para pilas, caja para montaje, per- 
illas para los potenciómetros, bornes 
para los electrodos, cables estaño, etc. 
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ROBOT 


CONTROLADO POR PC 


Damos en este in- 
forme, un panorama 
sobre un robot 
didáctico diseñado 
por un grupo de es- 
tudiantes del Institu- 
to Juan XXIIl, que es 
controlado por com- 
putador. Los con- 
ceptos aquí vertidos 
sirven como base 





para comprender cómo se ha realizado el mencionado 
proyecto, que será publicado en su totalidad (teoría, diseño, 
circuitos eléctricos, circuitos impresos, programas, adquisi- 
ción de datos, puesta en marcha, etc.) en la próxima edición 
de Saber Electrónica. 


Al recibir el trabajo realizado por 
un grupo de estudiantes, sentí pro- 
funda admiración por la seriedad 
con la que se puede encarar el es- 
tudio de un tema específico, en 
tiempos en los que normalmente 
suele “defenestrarse” la enseñanza 
en Argentina. Me siento orgulloso 
de poder compartir con Uds, este 
trabajo realizado por: 


- BONETTI, ANTONIO ALEJAN- 
DRO 

- CASAS, ANGEL ANDRES 

- NICOLINI, CARLOS ALEJAN- 
DRO 

- PEZZANT, CARLOS HERNAN 


Comentarios de Horacio D. Vallejo 


URRUSPURU, 
LEONEL 
Cabe aclarar que el dispositivo 
que comenzaremos a explicar fue 
constituido en el marco de la cáte- 
dra que el Ing. Alberto Fusco dicta 
en el Instituto Juan XXIII de esta 
Capital Federal. 


GASTON 


PRINCIPIOS DE ROBOTICA 


Llamamos ROBOTS a todos 
aquellos mecanismos automáticos o 
máquinas con movimientos. 

La ciencia que estudia todo 
este tipo de máquinas se denomina 
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ROBOTICA y ha evolucionado rápi- 
damente con el desarrollo de los mi- 
croprocesadores. 

“Como ROBÓTICA se "Co- 
mo Robótica se conoce el diseño, 
fabricación y utilización de 
máquinas automáticas pro- 
gramables con el fin de realizar 
tareas repetitivas como el en- 
samble de automóviles, 
aparatos y otras actividades”. 


Básicamente, la robótica se ocu- 
pa del control de diferentes tipos de 
motores, mecanismos neumáticos y 
sensores por medio de sistemas 
computadores. 


ROBOT CONTROLADO POR PC 





En nuestro proyecto se controla 
mediante un adquisidor de datos 
acoplado a una computadora per- 
sonal (PC), el sentido de giro de mo- 
tores paso a paso, que más ade- 
lante explicaremos su principio de 
funcionamiento, su velocidad, su 
posicionamiento y la detección de 
un determinado movimiento. 

Por otra parte también se con- 
trolan, por medio del PC, pistones 
eléctricos que se basan en memo- 
rias de aleaciones de forma, más 
conocidas como “Alambres muscu- 
lares”, cuyo principio de fun- 
cionamiento es bien conocido por 
los lectores de Saber Electrónica. 

En la figura 1 se muestra una 
vista mecánica del robot que fue 
construido. 


“Todo el trabajo involucra un 
microcomputador, en nuestro 
caso el sistema adquisidor de 
datos con 8255, que utiliza el 
microcomputador de una PC, 

una O varias interfases, sus 
conexiones y los programas que 
manejan todo el sistema, es de- 
cir, la unión del hardware y el 
software.” 


LOS ROBOTS 
Y SUS APLICACIONES 


El hombre, durante toda su his- 
toria, ha buscado el desarrollo de 
herramientas que puedan mejorar o 
amplificar su eficiencia mental y 
fisica. Entre estos podemos citar el 
arco y la flecha, la palanca, la rue- 
da, la máquina de vapor, el au- 
tomóvil, el computador y muchos 
otros. 

Durante ese desarrollo ha surgi- 
do, primero en la imaginación (cien- 
cia ficción) y luego en la práctica, el 
invento del robot. 

Se ha concebido el robot como 
una máquina creada a imagen y se- 
mejanza del hombre con capacidad 
de ejecutar diversas tareas y tam- 
bién con algún tipo de inteligencia. 
Esto se refiere a la capacidad de 
tomar decisiones dirigiendo y modi- 
ficando su actuación de acuerdo a 
un programa y a las diversas situa- 
ciones que se puedan presentar du- 
rante su operación. 

Esta capacidad incluye visión, 
tacto y reconocimiento de la voz 
que, aunque son rudimentarios ac- 
tualmente, se irán mejorando a me- 
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dida que avance la tecnología de los 
computadores. 

Desde que se inició la ciencia de 
la Robótica se han imaginado, dis- 
eñado y fabricado una gran var- 
iedad de robots. Algunos de ellos 
no tienen utilidad práctica pero se 
han desarrollado varios tipos con 
grandes aplicaciones. Entre ellos 
están los manipuladores industri- 
ales, los robots domésticos, los ve- 
hículos especiales de control remo- 
to, las sondas espaciales, los robots 
de juguete, las manos teledirigidas 
y los robots educacionales o didác- 
ticos. 


“En nuestro proyecto, traba- 
jamos con un robot didáctico 
que es similar, en pequeña es- 
cala, a los brazos mecánicos o 

manipuladores industriales que 
ha sido el tipo más utilizado en 
la práctica, tanto en centros de 
investigación, como en indus- 
trias en donde tienen su apli- 
cación real”. 


Aunque parece limitado, un 
robot formado por un solo brazo 
dotado de varios movimientos re- 
sulta bastante versátil y productivo 
en una gran cantidad de trabajos 
repetitivos para el ensamble y ma- 
nipulación de objetos. Por esa 
razón, este tipo de robot es el que 
más se ha desarrollado y se han lo- 
grado con él una gran cantidad de 
aplicaciones. 

Dependiendo de su construcción 
mecánica, se pueden alcanzar 
movimientos con precisión y levan- 
tar objetos con pesos considerables. 

Nuestro proyecto fue diseñado 
siguiendo el principio del brazo del 
hombre y fue fabricado con ante- 
brazo, codo, brazo, mano y un sis- 
tema de agarre. 

Este robot tiene una capacidad 
de realizar movimientos que se de- 
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nominan "grados de libertad”. 
Esto se refiere a los diferentes 
movimientos que puede realizar. 


“En nuestro caso el robot 
tiene cinco movimientos o gra- 
dos de libertad. Estos son: 
movimiento giratorio de la base, 
movimiento del antebrazo hacia 
arriba y hacia abajo, movimien- 
to del brazo hacia arriba y ha- 
cia abajo, movimiento giratorio 
de la muñeca o mano y apertu- 
ra o cierre del mecanismo de 
agarre”. 


Cada uno de estos movimientos 
está dirigido por un motor paso a 
paso que está acoplado a diferentes 
tipos de mecanismos y conversores 
mecánicos de movimiento, forma- 
dos por engranajes o piñones y ejes. 
Estos motores deben ser controla- 
dos por interfases que sean capaces 
de vincular a estos con la PC. 

En el caso del sistema de agarre 
el movimiento se logra con pistones 
eléctricos. 


“DESCRIPCION GENERAL 
DE FUNCIONAMIENTO” 


Para explicar el funcionamiento 
general del sistema, diremos que el 
mismo es comandado principal- 
mente por medio de la PC. Esta úl- 
tima a través de un sistema 
adquisidor de datos (ya mencionado 
anteriormente) es la encargada de 
controlar, por medio del software 
correspondiente o, simplemente, 
por medio de un programa, una de- 
terminada secuencia de datos a 
través de puertos de salida y de en- 
trada. 

A partir de estos datos, los mis- 
mos se optoacoplan para aislar 
galvánicamente al PC del medio ex- 
terior y proteger así al mismo ante 


algún eventual cortocircuito. Estos 
datos así aislados son los encarga- 
dos de excitar una determinada se- 
rie de etapas de potencia que serán 
las encargadas de controlar los dis- 
tintos servomecanismos del robot. 

Para analizar más profunda- 
mente el sistema, realizaremos un 
diagrama en bloques general del 
mismo (figura 2) e indicaremos la 
función de cada elemento. 

A continuación analizaremos 
con más profundidad la función de 
cada bloque y explicaremos cómo se 
vinculan entre sí, para un mejor en- 
tendimiento del sistema. 


“FUNCION 
DE CADA BLOQUE” 


Como habíamos mencionado 
con anterioridad la PC es el disposi- 
tivo principal del sistema, ya que es 
la encargada de controlar todos los 
dispositivos del mismo. 

En realidad el control del sis- 
tema lo realiza indirectamente, ya 
que la misma, a través del bus de 
datos y de direcciones, es la encar- 
gada de programar al adquisidor de 
datos y así enviar una serie de pal- 
abras lógicas o simplemente datos 
al exterior. 


“Es obvio pues, que el PC re- 
quiere de un determinado soft- 
ware para realizar la progra- 

mación del adquisidor de datos. 
Posteriormente explicaremos y 
daremos los conocimientos bási- 
cos sobre el software, ya sea 
programación, compilación y 
ejecución del mismo.” 


ADQUISIDOR DE DATOS: 


Es el encargado de interpretar 
los datos y las direcciones enviadas 
por el uP (microprocesador) del PC. 
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Estos datos son los que programan 
al adquisidor de datos, de forma tal 
que de acuerdo a las direcciones 
programadas en el mismo, los datos 
se ejecutarán al exterior por el Port 
A, Port B o Port C, según sea selec- 
cionado en el 8255 (puerto paralelo 
programable) del adquisidor. 

A su vez el Port C puede ser di- 
vidido en dos puertos de cuatro bits 
y mediante su programación puede 
ser tanto de entrada como de sali- 
da. 

Cabe aclarar que los puertos A y 
B también pueden seleccionarse co- 
mo entrada o salida pero con la 
diferencia de que no pueden ser di- 
vididos en grupos de cuatro bits. 

En nuestro sistema el Port A se 
encuentra seleccionado como sali- 
da, el Port B como salida también, y 
el Port C low como entrada y el Port 
C high como salida. 

Cabe aclarar que en nuestro sis- 
tema se utilizan dos placas 
Adquisidoras de Datos, una seteada 
en la dirección 200h (que fue de- 
scripta anteriormente) y otra setea- 
da en la dirección 220h. En esta úl- 
tima se utiliza sólo un Puerto 
(Puerto A), el cual se encuentra pro- 
gramado como salida. 


ETAPA OPTOAISLADORAS 
DE LOS PUERTOS 


Esta etapa cumple la simple 
función de aislar galvánicamente el 
PC del medio exterior. 

Dicho de otra manera esta etapa 
me permite proteger tanto el PC co- 
mo al adquisidor de datos de algún 
eventual cortocircuito, ya que su 
principio de funcionamiento se 
basa en el hecho de que se enlaza a 
través de fototransistores. 

Por este motivo ante algún cor- 
tocircuito fuera del PC el circuito 
perjudicado o dañado será exterior 
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ETAPA 
OPTOAITSLADEA 
DEL PORTA 


ETAPA 
DETECTORA 
DE PIESAS 


 ADQUISIDOR 


| FUENTE 


ETAPA | 
OPTORTSLADA 
DEL PC LOM 


ETAPA E 
O9PTOATSLADA | 
PG HIGH | 


DEL 


GPTOBSISLADA 
PORTA Lal 


DEL. 


Qu aTr-oOmn 
TCOGIANMHAOOR 


al PC. 

Otra de las funciones que 
cumple esta etapa es la de proteger 
la fuente de alimentación de la 
computadora, debido a que el con- 
sumo de corriente de las salidas del 
ADQUISIDOR DE DATOS se *car- 
gan” en la fuente de la etapa optoa- 


ETÁPA DE 


POT. 


| FUENTE 
Í PISTÓNES 


DE 


ETAPA DE 
1 


CONTROL 
LOS PISTONES 
Y 2 


AU nn AR a 


MOTOR 


EME 

| aa | 
ll j 
3 Lu (E 
430 
ES 
Sor 
L ho 


l conTROL. DE 
| TORQUE DEL 


DE LOS 


a Gi EUR OTE aNE 


A A A EN 


| MOTORES 1Y4 


ETAPA | 
| OPTOAISLADA 
DEL PORTE 


ETAPA DE 


POT, 


CONTROL DE 
TORGLE DEL 
MÓóTOR 4 


Í FUENTE | 





copladora, siendo el consumo de la 
fuente del PC muy bajo. Si observa- 
mos el diagrama en bloques de la 
figura 1, se puede apreciar que se 
utilizan 5 etapas optoacopladoras 
(una para cada puerto). 

ETAPA DE 

POTENCIA DE. 
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DE Los 


MOTORES 2YzZ | 


LOS MOTORES 


Es la encargada 
de manejar los bits de 
control provenientes 
de la etapa optoa- 
copladora de forma 
tal que los mismos 
controlen los mo- 
tores. 

Se denomina “de 
Potencia” por el sim- 
ple hecho de que a 
través de señales pe- 
queñas de 9V. (*1” o 
“0”) y de baja corri- 
ente, controla señales 
de corrientes altas y 
de mayores  ten- 
siones. Dicho de otra 
forma, es la encarga- 
da de controlar al 
motor y alimentar las 
distintas bobinas de 
los motores de acuer- 
do con la secuencia 
determinada por el 
software correspondi- 
ente, 

A su vez esta eta- 
pa se encuentra con- 
trolada por un control 
de torque exterior a 
ésta y una fuente de 
alimentación. 

Si observamos el 
sistema representado 
en bloques podemos 
ver que se utilizan 
dos etapas de poten- 
cia, ya que cada una 
controla dos motores. 


CONTROL DE TORQUE DE LOS 
MOTORES 


Como su nombre lo indica 
cumple la función de controlar el 
torque del motor a través de un bit 
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de información proveniente de la 
etapa optoacopladora del Port C 
High. 

En realidad lo que hace es vari- 
ar la alimentación del motor, según 
el estado en que se encuentre el bit 
de control. Esto último lo realiza de 
manera tal que cuando el motor se 
encuentra girando o en movimiento 
el control de torque se encarga de 
alimentarlo en forma directa a la 
fuente, es decir que el motor con- 
suma la potencia necesaria para el 
giro, mientras que cuando el motor 
se encuentra en estado de reposo el 
sistema descripto se encarga de que 
se le entregue una alimentación “al- 
ternativa”, es decir enviando un 
tren de pulsos en vez de una ten- 
sión continua, de forma tal que el 
motor disipe una potencia menor 
en reposo que en funcionamiento. 
Si no existiese este control, en el 
momento en el cual el motor se en- 
cuentra en reposo, se correría el 
riesgo de quemar el mismo. 

Cabe aclarar que este sistema se 
ha implementado debido a que el 
motor en reposo en realidad se en- 
cuentra clavado, es decir que esta 
ubicado en una determinada posi- 
ción aguantando un peso sin que 
éste varíe esa posición. 

Observando el diagrama en blo- 
ques vemos que se utilizaron en el 
proyecto 4 placas controladoras de 
torque (una para cada motor). 


FUENTE DE ALIMENTACIÓN DE 
LOS MOTORES 


Cumple la función de alimentar 
el motor para posibilitar el proceso 
de energización de cada una de las 
bobinas del mismo. 

Las únicas consideraciones para 
su utilización es que la tensión 
debe ser la indicada en la chapa del 
motor y debe ser capaz de entregar 


la corriente necesaria para que el 
motor funcione. De lo contrario la 
fuente podría ser destruida. 

Si observamos en el diagrama 
en bloques, vemos que se utilizaron 
3 fuentes de alimentación para 4 
motores. 

Esto es debido a que los motores 
2 y 3 tienen un consumo consider- 
able de corriente, mientras que los 
motores 1 y 4 consumen muy poca 
corriente en relación a los motores 
2y 3. 

Es por eso que se utiliza una 
fuente común para los motores 1 y 
4, 

A los fines didácticos, en la figu- 
ra 3 se pueden ver las placas que 
constituyen la parte electrónica del 
robot. 


FUENTES DE 12V Y 9V 


Se encuentran para alimentar 
ciertos dispositivos del sistema 
general que son los encargados de 
realizar un determinado control 
para su correcto funcionamiento. 
Estos dispositivos pueden ser relés, 
transistores, circuitos integrados, 
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ete; 

Estas fuentes son de muy bajo 
consumo con respecto a las anteri- 
ormente descriptas. 


ETAPA DETECTORAS 
DE PIEZAS 


Como su nombre lo indica, 
cumple la función de detectar si 
una pieza se encuentra en condi- 
ciones como para que el sistema de 
agarre del robot la tome. 

Cuando la pieza es detectada a 
través de una barrera infraroja for- 
mada por un led infrarojo y un foto- 
transistor enfrentados, dicha etapa 
envía un dato al microprocesador 
para que el mismo envíe otro dato 
que será el encargado de determi- 
nar por ejemplo el cierre de la 
mano. 

El dato enviado cuando la pieza 
corta la barrera pasa a través de la 
etapa optoacoplada del puerto C 
low e ingresa en el adquisidor de 
datos. 

ETAPA DE CONTROL 

DE LOS PISTONES 


Cumple la función de controlar 
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la posición de los pistones de la 
mano, a través de dos bits de infor- 
mación provenientes de la etapa op- 
toacloplada del puerto A del 
adquisidor de datos seteado en la 
dirección 220h. 

El control de la posición del 
“pistón eléctrico” lo hace de forma 
tal que, en el momento en que el 
microprocesador envío una orden 
de cierre de la mano, la etapa de 
control se encargue de accionar el 
“pistón eléctrico” durante todo su 
recorrido, y en el momento que el 
pistón llegue a su tope, la misma se 
encargue de alimentar el pistón me- 
diante un tren de pulsos, de man- 
era tal que el pistón no se dañe. Di- 
cho concepto fue explicado 


anteriormente, en la etapa contro- 
ladora de torque. 

Esta etapa de control se carac- 
teriza por manejar corrientes muy 
elevadas que son capaces de excitar 
a sendos pistones de la mano. 


FUENTE DE ALIMENTACION 
DE LOS PISTONES 


Se encarga de energizar los 
alambres de “NITINOL” de sendos 
pistones. 

La única consideración es que 
debe ser una fuente de muy alta 
corriente (del orden de los 54), ya 
que los pistones pueden ser alimen- 
tados tanto por alterna como por 
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contínua. 

Hasta ahora hemos realizado un 
análisis conceptual del sistema, a 
través de un diagrama en bloques 
general del prototipo. 

En la próxima edición analizare- 
mos con más profundidad lo que es 
cada bloque y explicaremos su fun- 
cionamiento a través, de un diagra- 
ma en bloques interno de cada 
parte analizada anteriormente. 
Además, se darán todos los cir- 
cuitos intervinientes, con los corre- 
spondientes diagramas de circuito 
impreso, los programas de op- 
eración, etc. € 


ROBOTICA 


PICS 
SISTEMAS MICROPROCESADOS 
PARA CONTROL DISTRIBUIDO 
EN ROBOTICA 


En una nota anterior vimos que tan fácil era implementar sis- 
temas basados con microcomputadoras Basic Stamps. En 
este artículo analizaremos los microcontroladores PICs y 


sus herramientas de desarrollo. 


| os microcontroladores PIC 

son microcontroladores de 

8bits, con memoria de pro- 
grama, y un banco de memoria RAM 
o de registros de uso general, perifé- 
ricos de I/O, timers internos, etc... 
Estos microcontroladores poseen un 
set de instrucciones resumido (alre- 
dedor de 30 instrucciones). La mayo- 
ría de las veces, es engorroso progra- 
marlos con el assembler provisto por 
el fabricante. Por ello existen otras 
herramientas de programación como 
ser el Macro Assembler y el lenguaje 
de alto nivel PBASIC. 


Como se desarrolla con micro- 
controladores PICS ? 


Inicialmente debe tener un Macro 
assembler, un simulador y una tarje- 
ta de programación, En el mercado 
se encuentran paquetes por $100 a 
$150. 

El Macro assembler permite es- 
cribir programas mas cortos que con 
el assembler. 


Por pinein Reimondo 


is A ed 
, hd ROFEEERE gd PR NA 
OOCIRDIndE bed Pere re rre Td Eo ni ra coradnae 


Generalmente una instrucción de 
Macro assembler equivale desde 1 a 
9 instrucciones de assembler. 

Veamos el siguiente ejemplo: 

La instrucción CSBE frl, fr2, 
compara el registro frl con fr2 si [rl 
es menor o igual a fr2 entonces sal- 
tea la siguiente instrucción. 

En asembler había que escribir 
las instrucciones equivalentesde la 
tabla 1. 

Como vemos en ves de tener que 
escribir solo una línea de programa 
hay que escribir tres. La mayoría de 
los disenadores de E.E.U.U. utilizan 
el Macro assembler. 

El simulador es un programa que 
permile cargar un pro- 
grama para PIC en PC, 
De esta manera podrá | 
ejecutar el programa 
cargado, instrucción por | 
instrucción y visualizar 
en pantalla como varían 
los registros, banco de 
datos, contador de pro- 
grama, entradas y sali- 
das del PIC, a medida 
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bifss cc 


movf  frl,w 


subwf fr2, w 





que se van ejecutando las instruccio- 
nes. Esta herramienta es de gran 
ayuda para iniciarse, ya que Ud, 
puede editar pequeños programas y 
chequear el funcionamiento lógico 
del mismo sin tener que armarlo, 

En cuanto a la implementacion 
física del sistema se recomienda la 
utilización del microcontrolador PIC 
16 C 84, el cual posee una memoria 
EEPROM de programa, memoria 
RAM, un contador de eventos, Me- 
moria EEPROM de Datos, 13 entra- 
das salidas digitales, etc... La utiliza- 
ción de este chip EEPROM permite 
reprogramar el chip, sin luz ultravio- 
leta, sin perdidas de tiempo y con so- 


TABLA 1 
¡ww =jfrl, pone el contenido 
del registro fri en el registro 
W 

w = fr2 - w resta el registro 
fr2 con el contenido de W 
¿sifr]l<=fr2, entonces in 
crementa el pc=pe+2 
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lo insertarlo en el EPIC programmer. 
Es decir podemos usar el circuito in- 
tegrado cuantas veces queramos. A 
diferencia de otros microcontrolado- 
res sobre este chip se encuentra bi- 
bliografía en castellano. 

Existe un compilador de Basic 
para PICs llamado PBASIC, el cual le 
permite desarrollar sus sistemas en 
BASIC. EL lenguaje PBASIC es fuen- 
te compatible con la BASIC STAMPI, 
es decir que un programa escrito de 
la estampa 1 puede ser compilado di- 
rectamente para PIC. 

Como vemos el PBASIC es un 
lenguaje muy potente para el desa- 
rrollo de dispositivos roboticos, para 
control de procesos y aplicaciones de 
uso general, 

Existen en el mercado una am- 
plia gama de tarjetas prototipicas es- 
pecificas para desarrollo con PICs. 
Estas tarjetas vienen preparadas y 
con instrucciones suficientes para 
soldar algunos componentes en ella 
y tener el sistema andando rápida- 
mente, Además, poseen un bus nor- 
malizado para PICs. 


Control proporcional con Alam- 
bres musculares por medio 
de un controlador PIC. 


Este poyecto puede ser utilizado 
para controlar en forma remota la 
abertura de una válvula, ventilacio- 
nes, etc.., Utilizara como actuador 
un alambre muscular. Los alambres 
musculares son alambres de 50, 
100, 150, o 250 micrones espesor 
que al alimentarlas con corriente 
eléctrica se contraen un 5% de su 
longitud, realizando fuerzas hasta 
los 930 gramos 

El sistema de control, tendrá 
una entrada de comunicaciones que 
le permitirá recibir ordenes remotas 
desde una PC u otro tipo de control. 
La unidad recibirá un parámetro el 
cual determinara la posición a la 
cual debe posicionarse el actuador. 
Por ejemplo; 10 para 10%, o 20 para 
20%, etc... 

El eje del actuador podrá tener 
adosado un preset el cual producirá 


REALIMENTACION DE POSICION 


Circuíto de 
Control 
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INSTRUCCIONES PBASIC PARA PICS: 


.. Escribe datos en EEPROM, 


Potenciometro 


Alambre muscular a A 


AÑO mesorte 
| A Tensor 


TABLA 2 


... Inserta lenguaje assembler en un programa Basie, 
Salto a subrutina. 


Lee el estado de un botón o pulsador. 


..»».» Hama a una rutina en assembler en especial, 
.» Define un segmento de datos en EEPROM. 
. Ejecutar repetidamente una rutina. 


Llama a una subrutina, 


sm. Salta a una instrucción BASIC. 


Pone un pin de entrada / salida a alto *1”. 


..».,-"SGlla a una instrucción en forma condicional. 
. .Setea un pin como entrada. 
...»»Realiza operaciones matemáticas de 16 bits. 


Busca un valor en una tabla. 


ss Trae valores de una tabla. 


Pone un pin de entrada / salida a 1. 


e... Pone el microcontrolador en bajo consumo 


por un determinado tiempo. 


Setea un pin como salida, 
«Retardo con resolución (1 miliseg). 
..»»» Lectura analógica de sensores resistivos. 
... Medición de ancho de pulsos con precisión de 10 microseg. 


Genera pulsos de 10 microseg de resolución. 
Salida PWM, para generar niveles de tensión o control 
por ancho de pulso. 


... ¿Genera números aleatoriamente. 
es Lee un byte de datos de EEPROM. 
....Setea un pin de salida como entrada y viceversa. 


Entrada de datos asincronicos para comunicasiones 
RS232 , 422, etc... 


... Salida de datos asincronicos para comunicaciones 


R5232, 422, etc... 


Pone a dormir el micro, 


Genera tonos en un pin de entrada / salida. 
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recibe la nueva 
posicion por R5232 


E 
Or ipr £. nor 


a] TB rca 


Posicion del 
actuador = nueva 
posicion 


Picroc aa 





una resistencia en sus bornes de sa- 
lida proporcional a la posición angu- 
lar del actuador. De esta manera el 
circuito de control recibira el para- 
metro transmitido por la PC, lo com- 
parara con el valor de resistencia del 
potenciometro y en funcion de ello 
exitara el alambre muscular. Por 
ejemplo si el actuador esta al 0% y 
recibe una orden de abrir al 50%, 
entonces exitara el alambre muscu- 





lar hasta llegar al 50%, y lo manten- Recibo setos serio; 
dra alli, hasta recibir una nueva or- S= sentido de giro, "D" 0" 
ns del rnotor 1 
Controlador de motores paso a E | <> | A | 
paso con comunicacion re 


RS232 pulso a la 


entrada de 
Incremento de 
paso del driver 
En este ejemplo implementare- del motor 1. 


mos un controlador capas de contro- 
lar hasta 3 motorés paso a paso con ee A 
sus respectivos drivers. El driver es- del motor 1 | 
tará compuesto por un circuito inte- 
grado MPPC, circuito integrado con- 


Pin de direccion en*or 


trolador de un motor paso a paso y 7 del motor 1 Erie 
una etapa de transistores para la ex- Pin de direccion en*1* AM) | [entrada ue 
citación de los bobinados del motor. | | Sel motor 0 iio 
Para mayor información sobre este 0 7 a: 
driver vea la revista Saber electróni- 7 fFin de direccionen"ar] ! 

ca N, Una PC o un sistema de con- diia | leniecala: 

trol podrá enviar comandos de movi- drid 

mientos a cada uno de estos motores paso del drivar 


del motor 1 


a través de una comunicacion serie 
RS232. La PC deberá trasmitir el nu- 
mero de motor que desea mover, el 
sentido en que este se moverá y la 
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TABLA 3 


"define a el Pin 6 como el pin de recepcion de datos serie. 


“Recibe datos serie y carga los datos N=numero de motor, 


PROGRAMA PBASIC 
Symbol P1 = PinO 
Symbol S1 =Pin 1 
Symbol P2=YÉZ 
Symbol 52 = Pin 3 
Symbol P3 = Pin 4 
Symbol S3 = Pin 5 
Symbol TXR = Pin6 
Inicio SERIN TXR,N2400,N,S,P 
s=sentido de giro, P=cantidad de pasos a girar. 
IF N = 1 THEN ACTIVA MOT_1  'Salta la rutina del motor 1 
IF N = 2 THEN ACTIVA_MOT_2 "Salta a la rutina del motor 2 
IF N=3 Then ACTIVA_MOT_3 'Salta a la rutina del motor 3 
GOTO Inicio 
ACTIVA_MOT_1  IfS="D" THEN DER_1 
LOW 51 setea el driver 1 para girar hacia izquierda 
COMP_1 IF P=0 THEN Inicio 'Si P=0; se dieron P pasos salta a Inicio 
PULSOUT P1,2 “Genera un pulso de duracion 2 useg. 
P=P-1 
GOTO COMP_1 
DER_1 HIGH Sl 'Setea el driver 1 para girar hacia derecha 
GOTO COMP_1 


ACTIVA_MOT_2 


COMP_2 


DER_2 


ACTIVA_MOT_3 


COMP_3 


If S="D" THEN DER_2 
LOW S2 

IF P=0 THEN Inicio 
PULSOUT P2,2 
P=P-2 

GOTO COMP _2 

HIGH S2 

GOTO COMP _2 


If S="D" THEN DER_3 
LOW $S3 | 

IF P=0 THEN Inicio 
PULSOUT P3,2 


'Setea el driver 2 para girar hacia izquierda 
"Si P=0; se dieron P pasos salta a Inicio 
Genera un pulso de duracion 2 useg. 


'Setea el driver 2 para girar hacia derecha 


'Setea el driver 3 para girar hacia izquierda 
"Si P=0; se dieron P pasos salta a Inicio 
“Genera un pulso de duracion 2 useg, 


P=P-3 


GOTO COMP_3 


DER_3 HIGH 53 


"Setea el driver 3 para girar hacia derecha 


GOTO COMP_3 


cantidad de pasos que el motor de- 
berá dar. Por ejemplo para que el 
motor *1”, gire 100 pasos a la dere- 
cha, la PC deberá trasmitir *1”, *D', 
100. El diagrama en bloques simpli- 
ficado estaría dado en la figura 3. 
Los pines Pl y S1 actúan como 
senales de control del driver del mo- 
tor paso a paso numero uno. Si S1 
esta en cero rotara en un sentido y si 


esta en *1” el motor rotara en sentido 
contrario. cada ves que el pin de sali- 
da, P1, pasa de “0” a “1” el driver del 
motor hará que este avance un paso. 
En forma idéntica operaran las sena- 
les para el motor 2 y P3 y S3 para el 
motor 3. El microcontrolador deberá 
tener un programa con el algoritmo 
de la tabla 3._Realmente, es muy 
sencillo implementar sistemas de 
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control en PBASIC. Y pone al alcance 
de cualquiera, proyectos que parecie- 
ran ser ambiciosos. La intension de 
esta serie de articulos ha sido hacer- 
car al lector a estas nuevas tecnolo- 
gias, que no solo tienen aplicacion en 
robotica, sino que tambien pueden 
ser utilizados en proyectos de control 
o de reemplazo de circuitos y micro- 
controladores especificos de T.V. € 


RADIOARMADOR 


TIRISTORES 
EN EQUIPOS 


DE COMUNICACIONES 


Prosiguiendo con la descripción de componentes emplead- 
os en equipos de comunicaciones, vamos a explicar el fun- 
cionamiento de los tiristores o rectificadores controlados de 
silicio (SCR), que suelen encontrarse en las fuentes de ali- 
mentación, automatismos para los diferentes controles, 


l nombre tiristor define 

E ciicue llave semicon- 
ductora cuya acción bi- 

estable depende de una reali- 
mentación regenerativa tipo p-n-p-n. 
Los tiristores pueden ser dispositivos 
de dos, tres o cuatro terminales, y 


etapas de potencia, etc. 


Por Arnoldo C. Galetto 
AAA 


los hay que conducen en un solo 
sentido o en ambos. 

El diodo controlado de silicio es el 
tipo de tiristor, por lejos, más conoci- 
do y empleado, juntamente con el 
tiristor tipo triac, que conduce la 
corriente en los dos sentidos. De 


El recorte de blancos. 
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ahora en más, y para seguir con la 
nomenclatura establecida por la 
práctica, llamaremos tiristor al recti- 
ficador controlado de silicio (SCR). 
Veamos una imagen simplificada 
del tiristor, análoga a dos transis- 
tores, npn y pnp, conectados como 





J-5 


he 


Tiristor en 


(+ 


¿QUE 


HE 


exauilibria 


J4 


nea 


E] 


o m 


a 


termica 


Cc) 


Bloaqueo directo del tiristor.. 


en la Fig. la. Con las polaridades 
indicadas Q, no puede conducir por 
estar con polaridad inversa su juntu- 
ra base-emisor. Tampoco puede hac- 
erlo Q, por no haber corriente de 
base. El par permanece así estable 
en un estado de no-conducción. 

Si aplicamos un pulso positivo a 
la base de Q,, a través de R,, Q; 
comienza a conducir, la base de Q, 
se hace negativa y Q, también em- 
pezará a conducir. La corriente de 
colector de Q, provocará una corri- 
ente de base en Q2, aún después de 
haber desaparecido el impulso ini- 





cial. Queda entonces el par en un es- 
tado estable de conducción. La corri- 
ente de colector de cada uno, provee 
la excitación para el otro transistor. 
El circuito funciona con una gran re- 
alimentación positiva y se comporta 
como un multivibrador biestable. Si 
dibujamos en forma esquemática 
las junturas de los transistores del 
par, Fig. 1b y luego las agrupamos, 
llegaremos al esquema de la Fig lc. 
De esta manera podemos inter- 
pretar al tiristor como una estruc- 
tura formada por un par de transis- 
tores complementarios, fuertemente 
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ES UN TIRISTO R? 


realimentados y que presenta tres 
electrodos externos. 

1) un ánodo a que corresponde al 
semiconductor p, emisor del transis- 
tor interno pnp. 

2) un cátodo k, que corresponde 
al semiconductor n, emisor del tran- 
sistor interno npn. 

3) un electrodo de control, llama- 
do compuerta, que corresponde a la 
base del transistor interno npn. 

En la Fig. 1d, se ve el símbolo 
con el que se representa habitual- 
mente al tiristor. 

Con el SCR en equilibrio térmico, 
y sin tensiones externas aplicadas, 
los portadores se distribuyen de la 
manera habitual, por lo cual las jun- 
turas se polarizarán internamente 
como se indica en la Fig. 2. 


El tiristor con polarización inver- 
sa. 


Al aplicar tensión inversa al tiris- 
tor, y examinando las Figs. 2 y 3, ve- 
mos que las junturas J, y J¿ quedan 
polarizadas inversamente y la juntu- 
ra J, en el sentido directo. En la 
práctica, casi toda la caída de ten- 
sión ocurre en la juntura Jz, por lo 
cual el dispositivo se comporta como 
un diodo convencional polarizado en 
sentido inverso. Sólo circulará una 
pequeña corriente inversa - I,- 
propia de todo semiconductor. 


Polarización directa. 


a) Estado de no conducción. 

En este caso solo estará polariza- 
da inversamente la juntura central 
J,, como se ve en la Fig. 4. El con- 
junto se comporta como un simple 
diodo con polaridad inversa, por lo 
que solamente circulará la corriente 
de fuga [,, por el circuito externo. En 
la Fig,5 vemos que la corriente en la 
juntura central está formada por 
tres términos: la corriente de fuga 
propia de la J, polarizada inversa- 
mente (1, O Lay) la corriente que en- 


tra por el lado n, amplificada en la 
juntura J¿ y la corriente que sale por 
el lado p, amplificada en la juntura 
J,. Si llamamos al y a2 a las 
ganancias de corriente en base 
común, de los transistores equiva- 
lentes (Jz- J, y J,- J4,), tendremos: 
Inn =[, _al.I, +a2. [,; la corriente 
de fuga externa l, es: 
Inn 
Lo. [1] 


oO= 


1 - (al+ a2) 


Sabemos que los transistores de 
silicio tienen una ganancia muy pe- 
queña a corrientes bajas, pero que 
aumenta rápidamente con la corri- 
ente de emisor. Mediante un control 
estricto del proceso de fabricación, 
se hace que la suma (al+ a2) sea 
bastante inferior a la unidad, esto, 
juntamente con el pequeño valor de 
[,, hace que la corriente de fuga 1, 
sea muy pequeña. 

Obtenemos así la condición de 
bloqueo directo del tiristor, la que es 
estable dentro de los parámetros 
máximos de temperatura y tensión 


Zona de bluqgques 
inverso 


VD 
eS 


"Máxima tenbián 
Inversa 
admisible 


Yp 


¿QUE 


Pulso 


aplicado 


accion de dv/dt 





del dispositivo. 

b) Estado de conducción. 

Si en la ecuación [1] la suma (al+ 
a2) se aproxima a la unidad, la 
ganancia interna del dispositivo se 
hace muy grande y la corriente es- 
tará sólo limitada por el circuito ex- 


lima de 
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Capacidad 
de la 
Juntura 


terno. Decimos en este caso que el 
tiristor está 'cebado o encendido”. 
El encendido se produce porque el a 
de los transistores internos equiva- 
lentes del tiristor, es sensible a la 
temperatura, a la tensión y a la cor- 
riente. Cualquiera de estos mecanis- 


alta conducción 


aorriente de mantenimienta 


PL, 


directa 


loma de ruptura 
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Tiristor polarizado en 
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compuerta abierta) 


mos puede ocasionar un aumento 
temporario de la corriente de emisor, 
y por ende, es potencialmente capaz 
de llevar al dispositivo p-n-p-n al es- 
tado de conducción. 

Los mecanismos más impor- 
tantes son: 





1) Tensión. A medida que la ten- 
sión colector-emisor de un transistor 
se incrementa, se llegará eventual- 
mente a un punto donde la energía 
de los portadores de corriente (de 
pérdida) que llegan a la juntura de 
colector es la suficiente para desalo- 
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jar portadores adicionales, los que 
ha su vez lo hacen con otros, y la 
juntura entra en un estado de rup- 
tura de avalancha, en el que la corri- 
ente aumenta bruscamente. En un 
dispositivo p-n-p-n, cuando la corri- 
ente de avalancha hace que la 
ganancia sea mayor que uno, el mis- 
mo entra en conducción. Este es el 
mecanismo de encendido normal- 
mente empleado para conmutar dio- 
dos de cuatro capas (diacs). 

2) Velocidad de aumento de la 
tensión. Todas las junturas p-n 
poseen capacidad, la que es tanto 
mayor, cuanto más grande sea la 
misma. Si un impulso de tensión se 
aplica repentinamente a los termi- 
nales colector-emisor de un transis- 
tor, una corriente de carga circulará 
a través de ellos para cargar la ca- 
pacidad base-colector. Esta corriente 
de carga representa una corriente de 
base para el transistor, de tal modo 
que lo lleva a conducción y así se ini- 
cia el proceso regenerativo que en- 





ciende al tiristor. Fig. 6. 

i = C.dv/dt 

3) Temperatura. A medida que la 
temperatura se eleva, la corriente de 
pérdida, en una juntura p-n de sili- 
cio, se duplica aproximadamente ca- 
da 8-. Cuando la corriente de pérdida 
de una estructura p-n-p-n, ha au- 
mentado lo suficiente con la temper- 
atura como para que la ganancia sea 
mayor que uno, el dispositivo se dis- 
para. 

4) Acción de transistor. La cor- 
riente de colector de un transistor 
aumenta cuando se inyecta corriente 
a su base (la compuerta del tiristor 
en nuestro caso). Este es el mecanis- 
mo normalmente empleado para dis- 
parar tiristores. 

9) Energía radiante-luz. Cuando 
la energía radiante dentro del ancho 
de banda espectral del silicio, se en- 
cuentra con la estructura cristalina 
del silicio, libera una cantidad con- 
siderable de pares electrón-laguna. 
Esto lleva a que la corriente de pér- 
dida aumente, y otra vez se hace la 
ganancia mayor que la unidad, y el 
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tiristor se dispara. Esta es la 
propiedad que se aprovecha en los 
tiristores activados por luz (LASER), 
aparte del terminal normal de com- 
puerta, poseen una ventana translú- 
cida por la cual pasa la luz. 

En la Fig. 7 se representa la car- 
acterística tensión-corriente del cir- 
cuito de ánodo del tiristor. En la 
zona de polarización inversa, la 
característica es totalmente análoga 
a la de un diodo de silicio conven- 
cional y presenta la zona de bloqueo 
y la zona de ruptura (break-down), 
de carácter destructivo. La tensión - 
V representa la máxima tensión in- 
versa admisible y viene dada por el 
fabricante. 

En la zona de polarización direc- 
ta, con tensiones inferiores a Vpp., 
se tiene la zona de bloqueo directo, 
en la cual, a pesar de que el tiristor 
tiene polarización externa favorable a 
la conducción, permanece bloquea- 
do. 

Al llegar a la tensión de avalan- 
cha Vp;, (breakover) se pasa brus- 
camente a la zona de conducción en 
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la cual permanecerá, suponiendo 
que la corriente anódica supere un 
valor crítico muy pequeño Ip, llama- 
da corriente de mantenimiento (del 
orden de unos pocos miliamperes). 

Al inyectar corriente de compuer- 
ta la condición de avalancha se es- 
tablece a tensiones Vp;, tanto 
menores cuanto mayor sea la corri- 
ente de compuerta, como se ve en la 
Fig. 8. De esta manera el encendido 
tiene lugar con tensiones anódicas 
menores, un par de volts, en lugar 
de más de 50 volt, como en el encen- 
dido por tensión. La potencia que 
debe inyectarse en la compuerta es 
del orden del watt o menor. 


Apagado del tiristor. 


Hasta ahora estuvimos exami- 
nando los distintos mecanismos para 
encender el tiristor, corresponde en- 
tonces que veamos la forma de apa- 
garlo. Una vez que el tiristor ha sido 
encendido, el estado de conducción 
no puede ser modificado por ningu- 
na acción sobre la compuerta. El 
tiristor volverá a su estado de no- 
conducción cuando: 

1) La corriente anódica baje más 
allá de la corriente de mantenimiento. 

2) Se desconecte la tensión de 
ánodo. 

3) Se polarice el tiristor en senti- 
do inverso, por un tiempo por lo 
menos igual al tiempo de apagado, 
que es el necesario para que tenga 
lugar la recombinación de los porta- 
dores en la vecindad de la juntura 
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argulo de L | A 


encendido 


s»pliterna 
rectificada 


central y ésta vuelva a quedar polar- 
izada inversamente. 

Los puntos 1) y 2) son fáciles de 
comprender, examinemos el 3) con 
más detenimiento. Fig. 9. Cuando un 
tiristor se encuentra en estado de 
conducción, cada una de las tres 
junturas está polarizada en sentido 
directo, y las dos regiones de base 
(B, y By) están saturadas con elec- 
trones y lagunas. Para apagar un 
tiristor en un tiempo mínimo, hay 
que aplicarle una tensión de polari- 
dad opuesta. Cuando ésta se aplica, 
los electrones y lagunas en la vecin- 
dad de las dos junturas de los ex- 
tremos (J, y J,), se difundirán a 
través de ellas y provocarán una cor- 
riente inversa en el circuito exterior. 
La tensión sobre el tiristor per- 
manecerá alrededor de los 0.7 volt 
mientras fluya una corriente inversa 
apreciable. Después que los elec- 
trones y las lagunas en la vecindad 
de J, y J, han desaparecido, la corri- 
ente inversa desaparece y J, y J, 
quedan polarizadas en sentido inver- 
SO. 

La recuperación del dispositivo 
no es completa, sin embargo, ya que 
una concentración muy alta de por- 
tadores aún existe en la vecindad de 


a compuerta 
del tiriator 





la juntura central J,. Esta concen- 
tración disminuye por el proceso de 
recombinación de un modo indepen- 
diente de las condiciones de polar- 
ización externas. Después que los 
portadores han disminuido a un val- 
or bajo, J, retomará su estado de 
bloqueo, en este momento se puede 
aplicar al ánodo otra vez una tensión 
positiva (menor que Vy,,) y el tiristor 
no va a conducir. 

El tiempo que pasa entre el cese 
de la corriente directa y hasta que se 
pueda aplicar con seguridad ali- 
mentación de ánodo, se llama “tiem- 
po de apagado”, (turn-off time). Se 
extiende desde unos pocos microse- 
gundos hasta varios centenares, de- 
pendiendo del diseño y de la con- 
strucción del tiristor. 

Características de control. 

Entre los terminales de la com- 
puerta y el cátodo existe una juntura 
PN, por lo cual el circuito de la com- 
puerta se comporta como un diodo 
de impedancia R, en paralelo con el 
cual existe una resistencia equiva- 
lente al resto del circuito. No ob- 
stante, la característica de la com- 
puerta R, es muy poco afectada por 
la presencia de las otras junturas 
pase o no corriente por ellas. Es de- 
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cir que, a todos los efectos prácticos, 
la característica de control de la 
compuerta resulta ser independiente 
del estado de conducción del tiristor. 
Aplicando tensión a la compuerta 
V,, ver Fig. 10, se establece una cor- 
riente 1, la cual deberá estar limitada 
por una resistencia externa R,. Si la 
corriente 1, supera un cierto valor 
mínimo, el tiristor entra en el estado 
de conducción. Este valor de corri- 
ente es prácticamente independiente 
de la tensión anódica. Como en todo 
semiconductor, existen grandes 
variaciones de las características de 
control entre ejemplares del mismo 
tipo. Además la potencia requerida 
por el encendido depende en grado 
sumo de la temperatura. Se debe us- 
ar la potencia necesaria para que en- 
ciendan todos los ejemplares de un 
mismo tipo, pero no debe so- 
brepasarse el máximo tolerado por 
un dispositivo en particular. 
Mencionamos anteriormente que 
un tiristor puede dispararse cuando 
se le aplica un pulso de tensión en el 
circuito ánodo-cátodo, debido al 
efecto dv/dt. Los tiristores de pe- 
queña potencia suelen ser muy sen- 
sibles a este efecto, y para elimi- 
narlo, se coloca entre la compuerta 
y el cátodo una resistencia no mayor 
de 10000. Los tiristores de mayor 
potencia poseen una estructura de 
“emisor en cortocircuito” (shorted 
emitter) la que les permite tolerar un 
valor mayor de dv/dt. El efecto prác- 
tico es semejante al de colocar una 
resistencia entre compuerta y cáto- 
do. La Fig. 11 nos muestra el esque- 
ma de construcción de este tipo de 
tiristor. La corriente de compuerta 
aplicada 1, circula lateralmente a 
través de la región de compuerta tipo 
P. La caída de tensión desarrollada a 
través de la resistencia de base 
lateral de tipo P polariza en sentido 
directo el lado derecho de la juntura 
de cátodo. Si la 1, es suficiente, una 
corriente de electrones se inyectan 
desde este punto, y comienza el efec- 
to regenerativo y el dispositivo se en- 


ciende en forma normal. 

Los métodos de encendido son de 
tres tipos: 

1) Encendido por corriente contin- 
ua. 

2) Encendido por corriente alter- 
na. 

3) Encendido por pulsos. 

1) Este se ilustra en la Fig. 10. El 
único requisito que debe llenar es 
que la resistencia tenga el valor cor- 
recto como para no sobrepasar la 
disipación máxima de compuerta, y 
al mismo tiempo, asegurar que 
cualquier dispositivo del mismo tipo 
pueda ser encendido. 

2) Se representa en la Fig. 15. 
Como las tensiones de compuerta di- 
recta e inversa son distintas, habrá 
que: 

a) Trabajar con menores ten- 
siones de fuente Vs, o bien, 

b) Suprimir el ciclo negativo con 
un diodo entre emisor y compuerta. 
Son válidas las mismas considera- 
ciones que en el caso anterior en lo 
que respeta a la disipación y al en- 
cendido de todos los tiristores de 
una familia dada. 

3) Cuando el tiristor es encendido 
por pulsos es posible inyectar 
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grandes potencias de cresta. El en- 
cendido por pulsos presenta las 
siguientes ventajas: 

a) El área de encendido cierto se 
incrementa a medida que el factor 
de servicio D disminuye y no existe 
disipación inversa en la compuerta. 
De esta manera pueden utilizarse 
grandes tolerancias en los compo- 
nentes del circuito de control. 

b) Se puede reducir a un mínimo 
el tiempo de retardo del tiristor. 


Aplicaciones Básicas 


El tiristor, considerado como ele- 
mento de circuito, se particulariza 
por dos propiedades esenciales. 

aj Es un dispositivo biestable. 

b) El instante del encendido 
puede ser controlado externamente y 
a voluntad por circuitos apropiados 
de control, 

Las aplicaciones de conmutación 
serían las del primer caso, y ellas 
son en su mayoría del tipo relevador, 
con la ventaja de eliminar a elemen- 
tos mecánicos. En general su empleo 
es simple y no haremos más comen- 
tarios sobre ellas por el momento. 

El tiristor, alimentado desde re- 
des de corriente alternada, puede 
entrar en conducción en cualquier 
instante del semiciclo positivo de la 
tensión aplicada, desfasando el en- 
cendido en un ángulo, llamado án- 
gulo de encendido. Fig. 12. De esta 
manera se varía la porción del semi- 
ciclo positivo en que el tiristor con- 
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duce, pudiendo variarse, en conse- 
cuencia, la potencia media entregada 
a la carga, desde un valor nulo hasta 
el valor de plena potencia. El resto 
del medio ciclo se denomina ángulo 
de conducción. 

El dispositivo por excelencia que 
se usa para disparar un tiristor es el 
transistor de unijuntura (UJT), y 
para sincronizarlo con la línea, de 
modo que el disparo sea siempre en 
el ángulo elegido, se lo alimenta con 
alterna rectificada. En la Fig. 13 se 
ve un circuito básico, en él una señal 
de onda completa obtenida de un 
puente rectificador se usa para ali- 
mentar y sincronizar el circuito de 
disparo. El diodo zener recorta y reg- 
ula la amplitud de la alternada recti- 
ficada. Al principio de cada medio ci- 
clo el capacitor comienza a cargarse 
a través de la resistencia R, cuando 
la tensión sobre el capacitor llega a 
la tensión de disparo del emisor del 
UJT, se descarga abruptamente en el 
circuito E-B del UJT y la resistencia 
entre B y masa. Sobre esta resisten- 
cia se produce un pulso positivo, el 
que aplicado a la compuerta del 
SCR, lo hace entrar en conducción. 
A partir de este instante el tiristor se 
comporta como un diodo común que 
está conduciendo y la compuerta ya 
no lo controla más. Al final del medio 
ciclo, la tensión sobre el tiristor in- 
vierte su polaridad y éste se apaga, 
al comenzar el siguiente medio ciclo 
la operación se repite. Variando el 
valor de R, variamos el momento de 
disparo del UJT, y por consiguiente, 
el de disparo del SCR, con lo que 
variamos la corriente que éste último 
conduce y que circula por la carga. 
En la Fig. 14 tenemos el esquema 
básico de un rectificador en puente 
con dos diodos y dos tiristores. 


Bibliografía. 


Boletín de Electrónica FAPESA. 
Año X, N5. 

SCR Manual. Fifth Edition. Gen- 
eral Electric. €y 


VIDEO 


LOS NUEVOS MODELOS 





DE CAMCORDER 
EN LA TEMPORADA 


1996-97 


Parte 7 





Continuando con el listado de camcorder de la presente tem- 
porada, deseamos llamar la atención del lector hacia los 
nuevos modelos digitales que usan el formato DV con un 
casete de tamaño muy reducido. A medida que recibamos las 
especificaciones e ilustraciones relacionadas con estos mod- 
elos, las incluiremos en este listado. 


Para simplificar la interpretación 
de los datos y especificaciones sum- 
inistrados para cada modelo, usare- 
mos un listado numérico con un 
número de guía cuyo significado es- 
tablecemos en la lista de la página 
siguiente. 

En el listado que acompaña cada 
modelo de camcorder se usan abre- 
viaciones cuyo significado es el sigu- 
iente: 

AE = automatic exposure = ex- 
posición automática 

AF = automatic focus = foco au- 
tomático 

Al = auto iris = artificial intelli- 


Por Egon Strauss 


gence = iris automático = inteligencia 
artificial 

AWB = automatic white balance = 
balance de blanco automático 

B/N = blanco y negro 

cc = corriente continua 

CCD = charge coupled device = 
dispositivo de acoplamiento capaciti- 
vO 

DIS = digital image stabilizer = 
estabilizador digital de imagen 

DSP = digital signal processor = 
procesador digital de señal 

ElS = electronic image stabilizer = 
estabilizador electrónico de imagen 

PIP = picture in picture = imagen 
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fuera de la imagen 

POP = picture outside picture = 
imagen fuera de la imagen 

TFT = thin film transistor = tran- 
sistor de película delgada 

TTL = through the lens = a través 
de la lente 

VITC = vertical interval time code 
= código temporal de intervalo verti- 
cal 

PUL. = pulgada (s)Las especifica- 
ciones de los camcorder en el sigu- 
iente listado están basadas en los 
datos suministrados por cada marca. 
Se consideran correctas en momen- 
tos de escribir este listado. 


LOS NUEVOS MODELOS DE CAMCORDER 96/97 


— > y 


Telefunken, modelo C1510. 


Sanyo, modelo VM-EX220P. Philips, modelo M 661. 


NUMERO SIGNIFICADO DE LOS NUMEROS DE GUÍA 
DE GUÍA 


marta 
modelo 

formato 

tiempo de grabación en modo SP 
tiempo de grabación en modo LP o EP 
velocidad en modo SP 

velocidad en modo EP o LP 
control remoto 

lente o sistema óptico 

dispositivo captadorde imagen 
obturador 

sistema de enfoque 

control de abertura 

mira electrónica 

micrófono 

titula d or 

esta bilizadorde imagen 
dimensionesen mm 

peso en kg 

accesorios suministra d os 
características especiales 


0 O Y ON U E UU N PH 





SABER ELECTRONICA N2 116 


00 Y ON U E UU N EH 


0 O YO U E UU N PH 


LOS NUEVOS MODELOS DE CAMCORDER 96/ 97 


CAMCORDER PARA PAL 


Telefunken 
CISI5S 

VHS-C 

45 minutos con 


23,39 mm/seg. 


no 

zoom motoriz., 12:1 óptico, 120:1 digital, 
macro, F:1,6 

CCD, 1/4 pul., 320.000 pixel 

1/50 a 1/2000 seg. 


manual 

AE autom. 

RTC, B/N 

mono 

SÍ 

Í 

223 x 111x111 mm 

0,780 kg 

batería, cargador cables, adaptador VHS-C 
AEcon 9 programas, cabeza de borrado 
rotativo, efectos digit. ElS, control de edición 


Telefunken 
1510 

VHS-C 

45 minutos con 


23,39 mm/seg. 
no 
zoom motonz. 12:1, F:1,6, macro 


CCD, 1/4 pul., 320.000 pixel 

1/50 a 1/2.000 seg. 

autom. 

AE autom. 

TRC, B/N 

mono 

no 

no 

223x111 x 111 mm 

0,780 kg 

batería, cargador cables, adaptador VHS-C 
AEcon 9 programas, cabeza de 
borrado rotativo, efectos digit. lámpara 
incorporada, control de edición. 





CAMCORDER PARA PAL 


Sanyo 

VM-EX220P 

8 mm 

150 minutos con P6-150MP 


20,051 mm/seg 

SÍ 

zoom motonz. 10:1, F:1,6, macro 
CCD, 164 pul. 320.000 pixel 
1/10.000 seg 

autom. 

TRC, B/N 

mono 

no 

no 

119 x 11 x 205 mm 

0,760 kg 

batería, cargador cables, control remoto 


fuzzy Logig, preset 7 posic., cabeza de borrado 
rotativo 
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Philips 

M661 

VHS-C 

45 minutoscon EC-45 

90 minutos con EC-45 
23,39 mm/seg 

11,7 mm/seg 

no 

zoom motor. 10:1, macro 
CCD, 1/4 pul. 320.000 pixel 
high speed 

autom. 

LCD, color, 0,7 pul. 

mono 

no 

no 

716x118 x 241 mm 

0,690 kg 

batería, cargador cables, adaptador 
VHS-C 

sincro-edit, cabeza de borrado rotativo, 
video-index VISS. 
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LOS NUEVOS MODELOS DE CAMCORDER 96/97 


CAMCORDER PARA NTSC 


Sony Panasonic 
CCD-TRV21PK AG -456U 

8 mm S VHS 

150 minutos con P6-150MP 120 minutos con TS-120 
300 minutos con P6-150MP 

14,345 mm/seg 33,35 mm/seg 

7,172 mm/seg —- 

SÍ no 

zoom motonz. 12:1 (48: digital) zoom motonz. 12:1, F:1,6 
CCD, 163 pul., 270.000 pixel CCD, 360.000 pixel, 1/3 pul. 
high speed 1/8000 seg. 

automl y manual autom. y manual 
autom. autom. y manual 

LED, color, 3 pul. TRC, B/N 

mono Hi-Fi estéreo 

Si 


no 

122 x 114 x 216 mm 

1,035 kg 

batería, cargador cables, control remoto batería, cargador cables 

efectos digitales, menú E-Z cabeza de borrado efectos digitales, entrada A/V, cabeza 
rotativo, procesador digital, titulador conector de borrado rotativo, doblaje de audio y 


de control LANC, AE, panante incorporado, video, generadorde VITCT.. 
reducción digital de distorsión. 


Sony, modelo CCD-TRV21PK. Panasonic, modelo AG-456U. 
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LOS NUEVOS MODELOS DE CAMCORDER 96/ 97 


CAMCORDER PARA NTSC 


Sharp Sharp 

VL-E42U VL-E32U 

8 mm 8 mm 

150 minutos con P6-150MP 150 minutos con P6-150MP 


14,345 mm/seg. 14,345 mm/seg. 


S S 

zoom motonz. 8:1, F:1,8, macro zoom motonz. 8:1, F:1,8, macro 

CCD, 1/4 pul. 270.000 pixel CCD, 1/4 pul. 270.000 pixel 

autom., manual autom., manual 

AF AF 

autom. autom. 

LCD, 4 pul., 89.622 pixel, TFT matriz activa LCD, 3 pul., TFT matriz activa 

mono mono 

no no 

no no 

194 x 140 x 91 mm 198 x 124 x 86 mm 

0,891 kg 0,841 kg 

batería, cargador cables, control remoto batería, cargador cables, control remoto 

visorLCD de 4 pul., cabeza de borrado rotativo visorLCD de 3 pul. cabeza de borrado 
rotativo 


OO Y O U E UU N PH 





CAMCORDER PARA NTSC 


Panasonic Panasonic 

PV9O50A PV960 

VHS VHS 

120 minutos con T-120 120 minutos con T-120 


33,35 mm/seg 33,35 mm/seg 

no no 

zoom motoriz. 14:1 zoom motoriz. 14:1 (digital 20:1) 

CCD, 163 pul., 270.000 pixel CCD, 1/3 pul., 270.000 pixel 

1/60 a 1/10.000 seg. 1/60 a 1/10.000 seg. 

AF AF 

autom. manual autom. y manual 

color, LCD, 0,7 pul. 96.600 pix TRC, B/N 0,66 pul. 

mono mono 

no no 

no ElS 

86 x 210 x 381 mm 86 x 210 x 381 mm 

batería, cargador cables batería, cargador cables 

lámpara incorporada, cabeza de borrado titulador, efectos digitales, cabeza de 

rotativo, zoom de velocidad vana ble borrado rotativo, zoom de velocidad 
vañmable, lámpara incorporada. 
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LISTADO DE SOCIOS 


DEL CLUB "SABER ELECTRONICA" 


Damos a continuación, un listado con los Socios del Club Saber Electró- 
nica, según datos obtenidos desde el 19 de octubre hasta el 16 de di- 
ciembre de ¡9% Quienes aparecen en este listado, o los publicados 
en Saber N? 107, 108, 109, 110, 112, 113 y 115, deben haber recibido: el 
carnet que los acredita como *socios", dos fomos de la Colección Sa- 
ber Electrónica e información adicional. Consulte en página 2, los be- 
neficios que poseen los socios, 


ALBERTO ACETÓ 
ALEJANDRO BARRIONUEVO 
ALEJANDRO DIAZ CARO 
ANGEL BONIFACIÓ 

ANGEL GUILLERMO MUÑOZ 
ANTONIO MANZ] 

ARIEL PEREZ 

ARTURO Y PIESCHEL 
CLAUDIO PESTRIN 

DAMIAN SCHMUKLER 
DANTE ELVIO NARANJO 
DOGOMAR CANCELA 
EDGAR NIKITIUK 

EDUARDO MARTIN 
ERNESTO BANDE 

EUSEBIO MAITTE BOGADO 
FABIAN ROBERTO RODRIGUEZ 
FERNANDO E, GARCIA 
FETRNANDO DARIO CIVICO 
FRANCISCO E CHECA 
FRANCO MARIO DIZ 
GABRIEL CUADRA 

GABRIEL HUMBERTO PEREZ 
GERARDO P PRIETO 
HECTOR DE LA FUENTE 
JAVIER HECTOR PANSA 
JAVIER OJEDA 

JORGE ALBERTO ZINK 
JORGE AVELINO ZARAT 
JORGE DANTEL JAROSZEK 
JORGE T. ALTAMIRANO 

JOSE MARIA BULIN 


BERNAL OESTE QUILMES 


PARANA 

TABLADA 

PALMIRA DPTO. SAN MARTIN 
BARRANQUERAS 

VILLA BALLESTER 

VILLA GESELL 

LOMA HERMOSA 
CONCEPCION DEL URUGUAY 
JUSTO DARACT 

CAPITAL FEDERAL, 

EL BOLSON 


CAPITAL FEDERAL 
MONTE GRANDE 
PARANA 

CORDOBA 
GUALEGUAYCHU 
CAPITAL FEDERAL 
BAHIA BLANCA 
PARANA 

ITUZAINGO 

CAPITAL FEDERAL 

SAN JOSE GUAYMALLEN 
SANTA FE 

GENERAL SAN MARTÍN 
ESCOBAR 

LA SARITA 

PUERTO MADRYN 

SAN PEDRO 

VILLA EL CHOCON 


BUENOS AIRES 
CORDOBA 
ENTRE RIOS 
BUENOS AIRES 
MENDOZA 
CHACO 
BUENOS AIRES 
BUENOS ATRES 
BUENOS AIRES 
ENTRE RIOS 
SAN LUIS 
BUENOS AIRES 
RIO NEGRO 


BUENOS 4JRES 
BUENOS AIRES 
ENTRE RIOS 
CORDOBA 
ENTRE RIOS 
BUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
ENTRE RIOS 
CORRIENTES 
BUENOS AIRES 
MENDOZA 
SANTA FE 
CHACO 
BUENOS AIRES 
SANTA FE 
CHUBLT 
JUJUY 
NEUQUEN 


JOSE THOMAS 

JUAN A. MEZA O. 

JUAN CARLOS AMARO 
JUAN CARLOS MONTANEZ 
JUAN CINGOLINI 

JUAN MARCOS ROMERO 
JULIO CESEAR MICHELANGELI 
JUSTINO BAUZA 

LENADRO D, TRAVAGLINO 
LEONARDO TORRES HERRERA 
LUIS ALBERTO ANNESE 
LUIS ANDRES SACCO 

LUIS GUSTAVO ACUÑA 
LUIS HORACIO MOLINA 
LUIS MENDOZA 

MARCELO CAMPOS 

MARIA SELLANES 
MAXIMILIANO BONIFACIO 
MIGUEL ENRIQUE SUFE 
NORBERTO BRUZZONE 
OMAR NUNEZ AVENDAÑO 
ORLANDO MERINO 

OSCAR A, AGUIRRE 

OSCAR ARTURO 

OSVALDO JULIO CERIONE 
PATRICIO PIZARRO AGUILERA 
RAMON LUIS LOPEZ 

RAUL PELLEGRINO 
ROBERTO VILCA 

ROQUE ALBERTO POLITO 
SEBASTIAN BARRIOS 
SILVIO ANDRES CHAPERON 
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MENDOZA 

BAHÍA BLANCA 
LOMAS DE SAMORA 
CATAMARCA 
TRUJUI MORENO 
BECCAR 

BAHIA BLANCA 
LIBERTAD 

LOMA HERMOSA 
SANK. DELA NLEVA ORAN 
MAR DEL PLATA 
MAR DEL PLATA 
DON TORCUATO 
SANTA FE 

SANTA FE 

LA TORDILLA 
LIBERTAD 
TABLADA 
CORDOBA 

CAPITAL FEDERAL 
LOS POLVORINES 
TANDIL 

CAPITAL FEDERAL 
VILLA BALLESTER 
GODEREN 

LIMARI P ETSPA 
PA50 DEL REY 

SAN VICENTE 

SAN SALVADOR DE JUJUY 
MENDOZA 
FRANCISCO ALVAREZ MORENO 
GUATIMOZIN 


MENDOZA 
BUENOS AJRES 
BUENOS AIRES 
CMAMARCA 
BUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
BUENOS AJRES 
SAN JOSE 
BUENOS AIRES 
SALTA 

BUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
SANTA FE 
SANTA FE 
CORDOBA 
DPTO. SAM JOSE 
BUENOS AIRES 
CORDOBA 
RUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
BUENOS MRES 
SANTA FE 
LIMARDOVALLE IV 
BUENOS AIRES 
BUENOS AIRES 
JUJUY 
MENDOZA 
BUENOS AIRES 
CORDOBA 


e 
N y 





Seminarios 
de Marzo a Junio de 1997 


El próximo 1* de marzo se realizará 
la 7* Jornada de Electrónica en el 
marco del Club de Saber Electróni- 
ca, en la Ciudad de Embalse Rio 
Tercero, mientras que el sábado 19 
de abril se llevará a cabo la 8* Jor- 
nada en esta Capital Federal, donde 
se hará entrega de premios a los so- 
cios que más han colaborado con el 
Club durante 1996 y a quienes han 
asistido a todos los eventos organi- 
zados por el Club durante dicho 
año, además habrá sorteos especia- 
les. También se sorteará un oscilos- 
copio entre los Socios Honorarios 
(elegidos entre los 100 primeros aso- 
ciados). Dicho evento suple al que 
estaba previsto para el 28 de diciem- 
bre pero fue postergado, debido a 
que muchos asociados manifestaron 
su dificultad para poder asistir, por 
las fiestas de fin de año. 

En dicho acto se ofrecerá un servicio 
de lunch con baile de camaradería; 
en el transcurso se entregarán Pre- 
mios Especiales, con textos y male- 
rial bibliográfico, para todos los so- 
cios presentes. El evento será 
exclusivo para los socios que deseen 
asistir, quienes deberán abonar $12 
para hacer frente a los gastos del 
mencionado servicio. Resultaría gra- 
to que los socios pudieran asistir 
acompañados de sus seres queridos. 
Los interesados podrán adquirir las 
entradas correspondientes hasta el 
10 de febrero venidero, en Editorial 
Quark, Rivadavia 2421, piso 3*, ofi- 
cina 5. 

También comentamos que la 9* Jor- 
nada se realizará el 17 de mayo en 
San Miguel de Tucumán y la 10* el 
21 de Junio, nuevamente en esta 
Capital. 

Rogamos a todos los interesados en 
asistir a estos eventos, que realicen 


las reservaciones correspondientes 
al teléfono 953-3861, El domicilio 
donde se dictará cada Jornada, se 
comunicará telefónicamente a todos 
los que se hayan inscripto. 


Próximo Número 
Edición Especial 


El próximo número de Saber Elec- 
trónica, será una edición especial 
que estará en todos los quioscos a 
partir del miércoles 5 de marzo (Edi- 
ción N* 117), que contendrá el desa- 
rrollo completo de un robot contro- 
lado por PC, cuyo avance se da en 
esta edición, en dicho número tam- 
bién se publicará una nota "comple- 
La" sobre "Reparación de TV color 
por medio de PC", con datos que fa- 
cilitarán la búsqueda de fallas y da- 
los para poder solucionarlas. 
También encontrará las secciones 
clásicas para que tenga la mejor in- 
formación actualizada sobre electró- 
nica. 


Cadel 
Bahía Blanca 


En ésta y posteriores ediciones se- 
guimos desarrollando el tema Siste- 
mas de Control Autónomos para Ro- 
bots, razón por la cual le sugiero 
que continúe coleccionando nues- 
tros ejemplares. 

Si necesita la información con ur- 
gencia, envienos un Fax con los mo- 
tivos que fundamentan su solicitud 
para que evaluemos la posibilidad 
de poner el material a su disposición 
con antelación. 

Con respecto a dónde conseguir los 
materiales, puede dirigirse a: 


Sistemas de Control Multipropósito 
857-3121 
Av. Corrientes 5221 piso 11 "A" 
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Luis E. Páez 
Perito Moreno 


Hasta el momento no hemos publi- 
cado ninguna obra que contenga so- 
lamente reemplazos de semiconduc- 
tores especiales; con Saber N* 87, se 
editó el segundo tomo de la colec- 
ción Saber Electrónica que posee 
una guía de reemplazos bastante in- 
teresante, 

Con respecto a instrumental para 
VHF y UHF, estamos preparando 
material para editar una nueva 
obra. 


Miguel A. Rosatto 
Las Charrúas - Entre Ríos 


Antes que nada, deseamos agrade- 
cer el concepto que tiene sobre no- 
sotros, dado que si bien intentamos 
brindarle lo mejor en cada edición, 
somos conscientes de que muchas 
veces no es suficiente para colmar 
las espectativas de los lectores. En 
cuanto a los programas que emplea- 
mos para la construcción de circui- 
tos impresos, anteriormente utilizá- 
bamos el Tango, pero en la 
actualidad realizamos los diseños 
con un programa desarrollado por 
nuestro departamento técnico, en 
base a un utilitario denominado NE- 
OPAINT. Este programa está a dispo- 
sición de todos nuestros socios, quie- 
nes lo pueden retirar gratuitamente en 
las Jornadas y Seminarios que dictá- 
mos periódicamente (el socio debe 
proveer un disquete virgen). Con res- 
pecto a sus observaciones y sugeren- 
cias, las tendremos muy en cuenta. 


Daniel Lozano 
Turdera 


Normalmente, los lectores nos escri- 
ben o envían Faxs cuando notan 


errores en las notas publicadas. Esta 
redacción constata la presencia de 
los mismos y emite la Fe de Erratas 
correspondiente que se publican en 
esta sección. Normalmente, escribi- 
mos cartas para agradecer la defe- 
rencia, pero como recibimos entre 25 
y 30 consultas diarias, muchas de 
ellas quedan sin contestación, por- 
que no lo consideramos apropiado 
(reiteración de consultas, preguntas 
sobre notas publicadas en otras re- 
vistas, etc), 

De todos modos, no nos incomoda 
que nos consulten si ya hemos envia- 
do una respuesta, dado que somos 
conscientes de que cuanto más flui- 
da sea la comunicación, mejor será el 
contenido que podremos imprimirle a 
Saber Electrónica. 


Ramiro Varela 
Montevideo 


Si su televisor posee entrada RGB, 
es posible emplearlo como monitor 
para una PC, siempre que la com.- 
putadora posea la interfase (placa) 
de video apropiada. Le sugiero que 
vaya a una casa de computación 
con el Manual de Usuario del TV y 
consulte si ellos poseen una placa 
adaptable a su equipo. 


Walter Giannattasio 
Capital Federal 


Si bien soy de la década del 60, he 
utilizado bastante las "válvulas" en 
equipos de audio y le confieso que 
comparto la opinión de que aquellos 
equipos poseen un sonido diferente, 
pese a que las respuestas en Íre- 
cuencia sean idénticas, y hasta me- 
jores en los equipos actuales. Jamás 
encontré explicación teórica que 
justifique dicho fenómeno, pero 


Ju 
N ) 


también reconozco que existen mu- 
chos electos que difieren entre equi- 
pos, como ser el comportamiento 
frente a diferentes excitaciones ricas 
en frecuencia. 

Si está interesado en equipos valvu- 
lares, tenemos bibliografia que pue- 
de consultar en nuestras oficinas. 


Leonardo Mario Russo 
Florencio Varela 


La asociación al Club Saber Electró- 
nica es gratuita. Información puede 
retirar gratuitamente de nuestras 
oficinas, de lunes a viernes en el ho- 
rario de 15 a 17 hs. El objetivo ini- 
cial fue enviar información periódica 
sin cargo, a todos los socios, pero 
aún no hemos conseguido los spon- 
sors que subvencionen los gastos de 
correo para los más de 2.750 socios 
del Club; por tal motivo, nos vemos en 
la obligación de solicitarles que retiren 
personalmente dicho material, 


Bandejas Magar $. A. 
Olivos 


Editorial Quark ha cursado la im- 
portación de circuitos integrados 
VF1010, que es la base del proyecto 
"Detector de escuchas e intrusos”, 
publicado en Saber 113. Hemos to- 
mado esta determinación dado que 
las casa que se habian comprometi- 
do a colocarlos en el mercado local 
aparentemente han tenido dificulta- 
des. Calculamos que el mencionado 
componente estará en nuestras ofi- 
cinas para fines de febrero 


Lector de Goyitas Salas 494 
Pergamino 


Lamentablemente ha omitido indi- 


72 


SABER ELECTRONICA WN" 116 


carnos su nombre para responder 
su consulta como merece. Le co- 
mentamos que en Saber N* 2 y 6 en- 
contrará todo lo necesario para po- 
der calcular bobinas con núcleo. Si 
va a emplear ferrites, deberá cono- 
cer la permeabilidad y factor de los 
mismos 


Luis Andrés Sacco 
Mar del Plata 


Debo comentarle que fue mayúscula 
mi sorpresa cuando conectamos el 
prototipo de la fuente temporizada 
publicada en Saber N* 85 y observa- 
mos que la tensión en bornes varía 
al conectarse el temporizador. Evi- 
dentemente se trata de un error de 
diseño que hasta ahora nadie había 
notado. 

Nos comprometemos a realizar una 
revisión minuciosa del proyecto para 
corregir el defecto y posteriormente 
hacérselo llegar. € 


NO RESPONDEMOS 





CONSULTAS TECNICAS 
POR TELEFONO O 
PERSONALMENTE 


Solamente respondemos 


por carta o por fax. 
Las respuestas de las mismas 


| 
aquéllas que son hechas 
se hacen únicamente 


en esta sección, 


Rivadavia 2421, piso 3?, of. 5 
(1034) Buenos Aires 


Tel. - Fax: 953-3861 
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CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 61 - SABER N* 116 


DIVISOR PROGRAMABLE DE FRECUENCIA 


Este circuito puede dividir la frecuencia de una señal rectangular TTL por val- 
ores enteros entre 1 y 99. Para eso basta cerrar las llaves de programación 
según la numeración binaria deseada: para dividir por 51 hacemos 0101 y 
0001. Los diodos son de uso general como los 1N4148 ó 1N914 y la ali- 
mentación es de 5V. 


digitales. Recorte las fichas y 


14 ENTRADA 
A 


SALIDA 


ÓQICOS y 


plastifíquelas, o saque coplas para pegarlas en cartulina. 


yd 





CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 62 - SABER N* 116 


OSCILADOR A CRISTAL 


Este circuito puede excitar una entrada TTL y su frecuencia está determina- 
da por el cristal, debiendo respetarse los límites del integrado en el caso de 
otros valores. La alimentación puede efectuarse con tensiones entre 5V y 
15V. Para 5V se excitan los integrados TTL y para otras tensiones la 
excitación es de los integrados CMOS. 


ta de 180 circuitos anal 
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montaje. La colección cons 








CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 63 - SABER N* 116 


FILTRO DE RUMBLE 


La empresa National sugirió este filtro que presenta una frecuencia de corte 
de 50Hz con una atenuación de 12dB por octava. La ganancia es unitaria y 
la distorsión armónica total es inferior a 1%. 


j 
— 2RCIARTRAA 


Damos la fórmula 
para calcular los 
componentes para 
otras frecuencias. 

El capacitor de 10nF 
(C4) en la entrada 
del circuito es para 
mejorar su estabili- 
dad. 


CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 64 - SABER N?* 116 


CONTADOR/DECODIFICADOR 


Este circuito se 
proyectó para 
displays de 7 
segmentos con 
cátodo común 
como el 
FND500. La ali- 
mentación es SIGUIENTE - 
de 5V pues se 
trata de la lógi- 
ca TTL y puede 
conectarse a 
etapas seme- 
jantes. 


FND500 
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plastifíquelas, o saque coplías para pegarlas en cartulina. 





CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 65- SABER N* 116 


PREAMPLIFICADOR PARA MICROFONO 


Este amplificador para micrófono es sugerido por la empresa National y usa 
la mitad de un circuito integrado LM387, con una ganancia de 52dB. El nivel 
de ruido es menor 

que -67dB y la dis- 

torsión armónica 

total es inferior a 

0,1%. La sensibili- a. 

dad de entrada es 

de 2mV para micró- 

fonos o transduc- 

tores de otros tipos 

de 200 ohm aproxi- 

madamente. (A) PELICULA METALICA 


R4 
220K (e) 

S 

7x (1 


CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 66 - SABER N* 116 


OSCILADOR MODULADO - CMOS 


Este circuito produce oscilaciones rectangulares a intervalos. El 4011 oscila 
cuando por acción del 4069 (modulador) se lleva el pin 5 al nivel LO. Por lo tan- 
to la frecuencia de modulación está determinada por el capacitor C1 de 220 nF 
y la frecuencia de las oscilaciones por el capacitor C2 de 10 nF. La alimentación 
puede estar entre 5 y 151. 





CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 67 - SABER N* 116 


LLAVE DE TOQUE 


El toque simultáneo de los dedos en los electrodos hace que se encienda la 
lámpara. La lámpara es de 9 ó 12V con corriente máxima de 60mAÁ, según 
la tensión de ali- 
mentación. En su lugar 
puede usarse un relé 
sensible para 6V, 
como el MC2RC1. 


220K 


CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 68 - SABER N?* 116 


GUIÑO DE POTENCIA 


Este guiño de potencia puede controlar lámparas hasta de 100W en la red 
de 110V y hasta 200W en la red de 220V, en función del puente de diodos. 
El control es de onda completa y el ajuste de frecuencia se hace con P1y 
C1. El capacitor 

debe tener val- 

ores entre 470 

nF y 1 ur y es de 

poliéster con una . 
tensión de traba- 20 110/220w 
jo por lo menos 7 
de 400V. El SCR 
debe armarse 
con disipador de 
calor. 


Pl 
1M 
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CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 69 - SABER N* 116 


REFORZADOR DE SEÑALES DE RF 


Este circuito amplificando señales de AM y FM, mejora la recepción de las radios 
poco sensibles. La bobina de RF se prepara enrollando de 100 a 150 vueltas de 
alambre 28 en una varilla de ferrite de unos 2 cm de longitud y 0,6 cm de 
diámetro. Las conexiones deben ser cortas para evitar la producción de oscila- 
ciones. 
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CIRCUITOS PRACTICOS 
FICHA N? 70 - SABER N* 116 


PROBADOR DE CONTINUIDAD 


La continuidad se verifica por el encendido del led que puede ser de 
cualquier clase. La corriente de prueba es sumamante baja, así que no es 
peligrosa para la integridad de los circuitos y componentes probados. 


plastifíquelas, o saque coplas para pegarlas en cartulina. 
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CIRCUITOS PRACTICOS 


FICHA N? 71 - SABER N* 116 


DETECTOR DE HUMEDAD 


Una resistencia elevada entre los electrodos mantiene encendido el led 1, 
mientras que una resistencia baja entre los electrodos hace que se encien- 
da el led 2. El ajuste del punto de transición se hace con el potenciómetro 
de 10k. En lugar del sensor de humedad pueden usarse otras clases de 


sensores. 


ELECTRODOS H 


A a A 


CIRCUITOS PRACTICOS 


FICHA N? 72 - SABER N* 116 


RELE INTERMITENTE 


Los tiempos de 
accionamiento y los 
intervalos son determi- 
nados por C1 y C2 y 
ajustado en una buena 
banda mediante P1 y 
P2. Los valores de C1 
y C2 pueden modifi- 
carse a voluntad, en la 
banda indicada para 
obtener el compor- 
tamiento deseado para 
el circuito. El relé es del 
tipo MC2 RCA para 6V 
o, también, MC2 RC2. 
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“SABER ELECTRONICA” 
Informaciones útiles, características de componentes, tablas, fórmulas de gran 


importancia para el estudiante, el técnico y el hobista. 


Todos los meses, las fichas de esta colección traerán las informaciones que 
usted precisa. Debido a su practicidad, permiten la consulta rápida, inmediata, 


inclusive en el taller, sin dificultad. Recórtelas y plastifíquelas, o saque copias 


para pegarlas en cartón. ¡Haga como quiera, pero no se pierda ninguna! 


N? 348 - REV. N* 116 
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N? 350 - REV. N* 116 


Componentes: ARCHIVO 


SABER 
TRANSISTORES ELECTRONICA 


Transistor de efecto de camppo de canal N para aplicaciones en VHEF, 
ya sean ampllificadores o mezcladores 
Características: 
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ARCHIVO 


1DA3803 SABER 
ELECTRONICA 


Componentes: 
INTEGRADOS 


Circuito Integrado procesador-decodificador para sonido estéreo o 
dual, que se emplea en videograbadores y TV color. Posee dos amplifi- 
cadores de entrada, una matriz de baja distorsión y salida para par- 
lantes y auriculares. 


ARCHIVO 
CD4514 SABER 
CMOS ELECTRONICA 


Componentes: 


Decodificador de 4 a 16 líneas con entradas con cerrojo, construidas 
con circuitos MOS complementarios. Se emplean en decodificadores 
de baja disipación y alta inmunidad al ruido. 
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CARACTERISTICAS 


3Va15V 

-0,5V a+15V 

Tensión de entrada -0,5V a VDD + 0,5V 

Disipación del encapsulado 500mW 
Inmunidad al ruido típica 
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Componentes: 
TRANSISTORES 


FROM 50-02 
SOURCE 
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Componentes: 
INTEGRADOS 
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Componentes: 
CMOS 
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ARCHIVO 
SABER 
ELECTRONICA 


TO 50-0 
DETECTOR 
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ARCHIVO 
1DA3803 SABER 
ELECTRONICA 
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ARCHIVO 
CD4514 SABER 
ELECTRONICA 
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